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Unser Geschéftsbereich Factory
Automation konzentriert sich darauf,
die Welt zu automatisieren, um sie
besser und nachhaltiger zu gestalten,
Herstellungsprozesse und die Gesell-
schaft zu unterstltzen, Vielfalt zu
fordern sowie eine einer aktive und
erfillende Rolle einzunehmen.

SUSTAINABLE
DEVELOPMENT
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Die Mitsubishi Electric Group |6st aktiv soziale Herausforde-
rungen wie die Dekarbonisierung und den Arbeitskrafte-
mangel, indem sie Produktionsstandorte mit energiespa-
renden Gerdten und Losungen ausstattet, die Automatisie-
rungssysteme einsetzen und so zu einer nachhaltigen
Gesellschaft beitragen.

Automating
the World

Mitsubishi Electric ist in vielen Bereichen tatig, dazu gehoren:

Energie- und elektrische Systeme
Von Generatoren bis Gro3bildschirmen, ein breites Angebot an elektrischen
Produkten.

Elektronische Gerdte
Ein breites Angebot an hochmodernen Halbleiterbauelementen fir Systeme und
Produkte.

Gerite fiir Privathaushalte
Zuverlassige Produkte fur den Endverbraucher, wie Klimaanlagen und Systeme der
Unterhaltungselektronik.

Informations- und Kommunikationssysteme
Kommerzielle und verbraucherorientierte Einrichtungen, Produkte und Systeme.

Industrielle Automatisierungstechnik
Maximierung von Produktivitat und Wirtschaftlichkeit durch herausragende
Automatisierungstechnologie.
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Leistung im Detail

Roboter ab 1,65 €/Stunde

Betrachtet man die Kosten flr einen
Roboter bezogen auf seine durch-
schnittliche Lebensdauer, die in einer
herkdmmlichen Anwendung ca. 6-7
Jahre betragt, tberraschen die Robo-
ter von Mitsubishi Electric durch ihre
geringen Kosten von nur 1,65 €/h flir
Anschaffung und Betrieb.

Vielfiltigkeit

Seit 1978 arbeiten Kleinroboter in
mehr als 100.000 Anwendungen in
den unterschiedlichsten Einsatzbe-
reichen — und das rund um die Uhr,
24 Stunden am Tag und 7 Tage die
Woche.
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Intelligente
Metallbauweise und eine
Doppelarmkonstruktion
verleinen den Robotern eine
besonders hohe Steifigkeit
und Prazision.

Die Greiferschnittstellen :
der Knickarmroboter sind /
entsprechend der Norm
ISO 9409-1 ausgefihrt.

Die Mitsubishi Electric
Servo-Motoren der
neusten Generation
erbringen ein Héchstmali
an Wiederholgenauigkeit.

Besonders kompakte
Bauform fur beengte
Installationsverhaltnisse
und in kleinsten,
geschlossenen
Arbeitsrdumen

Einfache Programmierung

Zu einer leistungsstarken Roboterli-
nie gehort auch eine leistungsstarke
und leicht zu bedienende Program-
mieroberflache. Die Programmier- und
Simulationssoftware RT ToolBox3 von
Mitsubishi Electric ist ein leistungs-
starkes Tool, welches exakt auf die
Bedurfnisse Ihrer Roboter abgestimmt
ist.

Netzwerkfiahigkeit

Netzwerkanbindungen wie Ether-
net, ProfiBus, PROFINET, EtherCAT,
DeviceNet® und CC-Link ermdg-
lichen die einfache Integration der
Steuergerate von Mitsubishi Electric
in gréBere Systeme und bieten dem
Anwender Zugriffsmoglichkeiten auf
jeden einzelnen Prozessschritt. Sie
koénnen lhren Roboter auch Uber den
OPC UA-Standard anschlieBen.

RI6RTCPU

READY
ERROR




Kollaborativer Roboter MELFA ASSISTA

Enge Zusammenarbeit von
Mensch und Roboter

MELFA

ass$ista

Integration. Kooperation.

Der kollaborative Roboter MELFA AS-
SISTA von Mitsubishi Electric ist ent-
wickelt worden, um ohne Schutzein-
richtungen und -umhausungen Hand
in Hand mit dem Menschen zusam-
menzuarbeiten. Gleichzeitig erflllt er
die neuen Anforderungen an einen
angemessenen Abstand zwischen
den Arbeitern in Produktionsstatten.
Der Cobot bietet ein HochstmalB an
Sicherheit, wie z. B. eine Kollisions-
Uberwachung und die strikte Einhal-
tung der internationalen Sicherheits-
und Roboternormen ISO 10218-1 und
ISO/TS15066. Darlber hinaus ist er
langlebig, einfach zu bedienen und zu
programmieren — und das bei einer
sehr hohen Wiederholgenauigkeit von
+0,03 mm* bei einer Nenntraglast von
5 kg und einem Reichweitenradius von
910 mm.

* In der Regel betrdgt die Wiederholgenauigkeit von Cobots +0,1 mm.

Einfache Steuerung

Schnelle und intuitive Einrich-
tung des Roboters liber ein
spezielles Bedienfeld

Die Bewegungen des Roboters kon-
nen schnell Uber ein spezielles Be-
dienfeld am Roboterarm eingelernt
und aufgezeichnet werden. Dadurch
entfallen separate Teaching Boxen,
wie sie bei herkdmmlichen Industrie-
robotern erforderlich sind.

Das Bedienfeld zeichnet sich durch ein
einfaches Design mit einer minimalen
Anzahl von Tasten aus, sodass auch
unerfahrene Benutzer ohne fachspezi-
fische Roboterkenntnisse das System
problemlos einrichten kénnen.

Ein heller, immer sichtbarer 6-Farben-
LED-Ring am Unterarm des Roboters
zeigt deutlich den Status des Robo-
ters an.
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Einfache Programmierung

Vereinfachte Anwendungsent-
wicklung durch intuitive Fluss-
diagramm-Programmierung

Das von Mitsubishi Electric entwi-
ckelte Programmierwerkzeug RT
VisualBox ermdoglicht die intuitive Er-
stellung von Arbeitsabldufen durch die
Verknupfung von Blockdiagrammen
in einer Ereigniskette, einschlieBlich
der Verbindung mit anderen Geraten
wie Handgreifern und Kameras. Kur-
ze Programmentwicklungs- und Ent-
wurfszeiten reduzieren die Gesamtbe-
triebskosten des Systems.



Einfache Anbringung

Eine Vielzahl von Komponenten
und Anwendungen

ASSISTA bietet eine Vielzahl von kom-
patiblen Komponenten an — Greifer,
Finger, Bilderfassungssysteme und
andere Peripheriegerate —, die von
MELFA-Roboterpartnern entwickelt
wurden.

Inbetriebnahme und Konfiguration er-
folgen dank dieser Tools einfach und
schnell.

ASSISTA lasst sich auch so konfigu-
rieren, dass er sich als Teil eines AGV/
AMR* oder als mobiler Roboter frei
bewegen kann.

* AGV: Automated Guided Vehicle
AMR: Autonomous Mobile Robot

Greifen mit ASSISTA

Bringen Sie die Greifer einfach

am Roboterarm an Sehen mit ASSISTA

Der ASSISTA-Einrichtungsassistent

ermdglicht dem Bediener eine einfa- ~ Proprietares Engineering-Tool

che, intuitive Konfiguration der Hand- »RT VisualBox”

greifer. Die Fokuseinstellung der Bilderfas-
sungskamera und die Werkstucker-
kennung kénnen einfach durch Be-
rihren des Bildschirms konfiguriert
werden Das bedeutet, dass Sie sie
auch ohne spezielle Roboterkenntnis-
se nutzen kénnen.

9 o Einfache

- Programmierung
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Prazision und Flexibilitat

Nahrungs- und
Genussmittel

Steigende Hygieneanforderungen, ei-
ne Vielfalt an Produkten und die Nach-
verfolgbarkeit von Produktionsprozes-
sen werden mit den MELFA-Robotern
auch in Zukunft abgesichert.

Innovative Details und strenge Richt-
linien fur die MELFA-Roboter garan-
tieren eine Qualitatssicherung auch
in hochreinen Anwendungen.

Pharma-Industrie

Modulare Steuerungskonzepte und
Zertifizierungen fur die Pharma-In-
dustrie machen die MELFA-Roboter
zum idealen Partner im Bereich
Lifescience. Integrierte Datenbank-
anbindung und ganzheitliche Bedi-
enkonzepte ermdglichen modulare
und flexible Anwendungen flr jeden
Bereich, in dem Qualitat und Produk-
tionsdaten nachvollziehbar gesichert
werden mussen.

Automobilbau

Die préazisen und extrem flexiblen
MELFA-Roboter werden Uberall dort
eingesetzt, wo es ums Detail geht -
haptische Vermessung, Qualitatssi-
cherung und Montage von komplexen
Bauteilen. In Hochstgeschwindigkeit
erledigen die MELFA-Roboter ihre
Aufgaben, und das rund um die Uhr.



Verpackung

Hochstleistung und Flexibilitat sind bei
den MELFA-Robotern selbstverstand-
lich. Genauso selbstverstandlich ist
die einfachste Integration samtlicher
Automatisierungs-Komponenten von
Mitsubishi Electric. Dazu z&hlen Zu-
satzachsen, SPS-Steuerungen und
Bedienterminals, Kamera-Anbindung
und Forderband-Synchronisation. Mit
diesen Funktionen lassen sich Verpa-
ckungsaufgaben sicher, schnell und
kontinuierlich durchfthren.

Elektronik und
Maschinenbau

Mitsubishi Electric bietet eine breite
Produktpalette von SCARA-Robotern
fir die Mikromontage kleinster Bau-
teile bis hin zu komplett abgedichte-
ten Knickarmrobotern. Es gibt keine
Anwendung, die nicht fur die MELFA-
Roboter geschaffen ist. Ob Reinraum
oder schmutzige, 6lige und staubige
Umgebung — die Produktpalette bietet
immer den richtigen Roboter fur lhre
Anwendung.

Ausbildung

Lernen aus der Praxis — ein Ziel, das
mit den kompakten und leichten MEL-
FA-Robotern bereits im schulischen
Betrieb realisiert werden kann. Ein-
fache Programmierung, Simulations-
moglichkeiten und erfahrene Partner
im Bereich Didaktik erleichtern den
Einstieg in die Robotik.

Keine Grenzen — auch flr komplexe
Forschungsprojekte an Université-
ten bieten die MELFA-Roboter durch
Standard-Echtzeitschnittstellen samt-
liche Moglichkeiten Uber die einfache
Programmierung hinaus, auch den
Roboter als Manipulator einzusetzen.




Technische Merkmale
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Die Technik im Detail

Mehr Sicherheit

Der Sicherheitsstandard nach DIN
ISO-10218 ist fUr alle Roboter einheit-
lich und gewahrleistet somit einen si-
cheren Betrieb in allen Anwendungen.
Die erganzende Produktpalette von
Mitsubishi Electric mit Sicherheits-
Steuerungen unterstitzt die Integra-
tion der Roboter in ein einheitliches
Sicherheitskonzept. Vorgefertigte Bei-
spielprojekte machen es Jedermann
maglich, auch komplexe Systeme ein-
fach, schnell und effektiv aufzubauen.

Die optionale Sicherheitstechnologie
»,MELFA SafePlus” fUr die Steuerge-
rate der FR-Serie umfasst Funktionen
wie die Begrenzung der Geschwin-
digkeit, des Bewegungsbereichs und
des Drehmoments, die Uber Sicher-
heitseingdnge aktiviert werden kon-
nen. Die Logik fUr jeden sicheren E/A
ist bearbeitbar, und in Kombination
mit der Positionstberwachungsfunk-
tion kann ein sicheres System ohne
Verwendung einer Sicherheits-SPS
aufgebaut werden.

Diese Funktionen ermoglichen ei-
ne Reduzierung der Sicherheitsein-
richtungen und des abgesicherten
Raums, was zu einer Kosten- und
Platzersparnis bei gleichzeitiger Er-
fullung aller Sicherheitsanforderungen
fuhrt.

Sensorgefiihrte Roboter
mit Bildverarbeitung

Die Industrieroboter von Mitsubishi
Electric lassen sich Uber die Gigabit
Ethernet-Schnittstelle der Roboter-
steuerungen an beliebige Kamerasys-
teme zur Objekterkennung anbinden.
Somit ist eine lagerichtige Erfassung
von statischen und beweglichen Teilen
realisierbar.

Die Einsatzmdglichkeiten der sensor-
gefuhrten Roboter in der Fabrikauto-
mation sind vielfaltig. Sie reichen von
der Bauteilmontage Uber die Quali-
tatskontrolle und Werkstlcknach-
bearbeitung bis hin zur Objektloka-
lisierung und -entnahme von einem
Forderband.

FR-R-Serie - volle SPS-
Funktionalitat im Roboter

Da der Roboter nie autark eingesetzt
wird, muss das System einfach in
seine Arbeitsumgebung integrierbar
sein, um mit SPS- und Motion-Sys-
temen sowie mit Bediengeraten und
anderen Systemen kommunizieren zu
kénnen. Die iQ Platform von Mitsu-
bishi Electric bietet die ideale Basis
mit der modularen Roboter-CPU die
volle Funktionsvielfalt einer SPS in
die Robotersteuerung zu integrieren
—und das als Pionier in der Automa-
tisierungstechnik.

Industrieroboter mit
Standard-Sicherheitsfunktionen

Kollaborativer
Roboter



Einfache Integration in
komplexe Applikationen

Bis zu acht weitere Zusatzachsen kdn-
nen mit nur einem Kabel direkt an die
Roboter-Steuerung angeschlossen
werden. Davon kdnnen zwei Achsen
als zusétzliche interpolierende z. B. als
siebte und achte Achse des Roboters
verwendet werden.

Die Besonderheit im Vergleich zu
anderen Systemen ist, dass alle zu-
satzlich angeschlossenen Achsen
sich genauso wie der Roboter pro-
grammieren lassen — und das mit
der gleichen Teaching-Box oder der
Standardsoftware RT Toolbox3. Es
entfallen somit zusatzliche Kosten flir
Software, Schulungen und Program-
mierung.

Effizientere Uberwachungs-
und Wartungsfunktionen

Der direkte Anschluss der hauseige-
nen GOT-Bedienterminals via Ethernet
eroffnen von Werk aus eine Vielzahl an
Monitor-, Steuerungs- und Wartungs-
funktionen am Roboter. Das Korri-
gieren von eingelernten Punkten, die
Backup- und Restore-Funktion, die
Eingabe von Produktionsdaten oder
die Prozessauswahl und -steuerung
sind nur einige der Moglichkeiten der
Mitsubishi Electric Bedienterminals in
Verbindung mit den MELFA-Robotern.

Offene Kommunikation
fiir PC-Anbindung

Der Roboter-Controller l&sst sich zum
Beispiel fur einfaches und schnelles
Wechseln von Fertigungsablaufen
bzw. ,Rezepten“ ohne Produkti-
onstopp an ein MES System anbin-
den.

Des Weiteren kann eine Echtzeit-
ansteuerung des Roboters fUr jegli-
che Arten von Bewegungen realisiert
werden. So lassen sich flexible und
komplexe Bewegungen realisieren,
die zum Beispiel grafisch auf dem PC
erzeugt sind.




Software fiir Industrieroboter
|

Programmi
Simulation

erung und

Leistungsstarke Industrieroboter
brauchen ebenso leistungsstarke
Software. Darum entscheiden sich
immer mehr Automatisierer fur die
vielseitige und komfortable Mitsubishi
Electric Software — ob Projekterstel-
lung, Programmierung oder Simula-
tion, alle Aufgabengebiete werden
intuitiv realisiert und greifen perfekt
ineinander. Das Ergebnis: optimale
Bewegungsablaufe in kurzester In-
stallations- und Inbetriebnahmezeit.

Programmierung

Offline- und Online-Programmierung
mit Simulation.

Simulation

3D-CAD Import und bis zu 16 Roboter
in einem Projekt simulierbar; Anbin-
dung von Zusatzachsen und direktes
Einlernen von Positionen in der Simu-
lation.

Parameter

Parameter-Struktur zum einfachen
Parametrieren von Funktionen, Ge-
samtubersicht aller Parameter mit
Darstellung nur von geénderten Wer-
ten.

Wartung

Vollstandige Backup- und Restore-
Funktion sowie Uberwachung von
Wartungsintervallen, Produktionslauf-
zeiten und Produktzyklen.

Uberwachung

Darstellung von Laststrdmen, Positi-
onswerten, Variablen und veranderli-
chen Positionen. Uberwachung von
Schaltsignalen, Programmablauf und
Fehlerhistorie.

Dokumentation

Vollstandige Dokumentation des Pro-
jekts mit Ausgabe der veranderten
Parameter, des Programmcodes und
von Positionen.

3D-Simulation mit
RT Toolbox3 Pro

Das Add-In-Tool RT Toolbox3 Pro fir
Solid- Works ermoglicht die Simula-
tion der MELFA Roboter in der CAD-
Umgebung auf einem PC und wandelt
die Wege des Werkstlcks in Positi-
onsdaten des Roboters um.

Die Erganzung der SolidWorks-Platt-
form durch RT Toolbox3 Pro erweitert
die Simulationsfunktionen und er&ffnet
neue Mdglichkeiten der Simulation.

CAD-Daten der Anlage kénnen direkt
eingelesen werden

= Anschluss von Greifern direkt an
den Roboter

= Handhabung von Werkstlicken
= Offline-Teaching in 3D-Umgebung
= Erstellung von Roboterprogrammen

= Kollisionsprtfung zwischen dem
Roboter und der Anlage prifen

RT VisualBox

Das Programmierwerkzeug RT Vi-
sualBox ist eine intuitiv bedienbare
Einrichtungs-Software fur MELFA
ASSISTA zur schnellen und einfa-
chen Inbetriebnahme des Systems.
Es ermdglicht die intuitive Erstellung
von Funktionsablaufen durch die Ver-
kntpfung von Blockdiagrammen in
einer Ereigniskette, einschlieBlich der
Verbindung mit anderen Geraten wie
Handgreifern und Kameras.

Das komfortable
Bedienterminal fiir
mobiles Teaching

Die R86TB ist ein leistungsstarkes
Bediengerat zur Erfullung aller Auf-
gaben direkt am Roboter — von der
Steuerung des Roboters, Anzeigen
der Lasten Uber die Darstellung der
Ein- und Ausgénge bis zur kompletten
Programmerstellung und Parametrie-
rung. Die umfangreichen Funktionen
sorgen fur eine optimale Nutzung des
Robotersystems und verkirzen da-
durch die Einrichtzeiten.

Mit dem integrierten USB-Anschluss
lassen sich bequem und mobil Daten
per Stick austauschen und komplet-
te Backups der Steuerung einspielen
oder sichern.
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Weitere Produktschriften von Mitsubishi Electric
[

Weitere Serviceangebote

Dieser Produktkatalog soll Ihnen einen Uberblick Gber den umfangreichen Bereich der MELFA-Industrieroboter der
RV- und RH-Serie von Mitsubishi Electric vermitteln. Falls Sie Informationen in diesem Katalog nicht finden, sollten Sie
auch die anderen angebotenen Mdglichkeiten nutzen, um weitere Angaben zur Konfiguration zu technischen Losungen,
Preisen oder Liefermdglichkeiten zu erhalten.

Fur technische Fragen besuchen Sie die Website https:/de.mitsubishielectric.com/fa Die Internet-Seiten bieten einen
einfachen und schnellen Zugang zu weiteren technischen Daten sowie aktuellen Informationen zu unseren Produkten
und Dienstleistungsangeboten. Dort stehen Ihnen auch Bedienungsanleitungen und Kataloge in verschiedenen Sprachen
zum kostenlosen Download zur Verfiigung.

Bei technischen Fragen und bei Fragen zu Preisen oder Liefermodglichkeiten setzen Sie sich bitte mit unseren Distribu-
toren oder einen unserer Vertriebsmitarbeiter in Verbindung. Die Distributoren und Vertriebsmitarbeiter von Mitsubishi
Electric beantworten gern lhre technischen Fragen und unterstitzen Sie bei der Projektierung. Eine Liste der Mitsubishi
Electric Partner ist auf der Rlckseite dieses Katalogs zu finden. Alternativ kbnnen Sie auch den Bereich ,Kontakt" auf
unserer Website aufrufen.

Hinweise zu diesem Produktkatalog

Dieser Katalog enthélt eine Ubersicht der lieferbaren Produkte. Fiir die Systemauslegung, die Konfiguration, Installation
und den Betrieb der Industrieroboter und des Zubehdrs mussen zusatzlich die Informationen in den Handbtichern der
verwendeten Gerate beachtet werden. Vergewissern Sie sich, dass alle Systeme, die Sie mit den Geraten aus diesem
Katalog aufbauen, betriebssicher sind, Ihren Anforderungen entsprechen und mit den in den Handblchern der Geréate
festgelegten Konfigurationsregeln Ubereinstimmen.

Technische Anderungen kdnnen ohne vorherigen Hinweis vorgenommen werden. Alle eingetragenen Warenzeichen
werden anerkannt. © Mitsubishi Electric Europe B.V., Factory.

Die in diesem Katalog aufgefiihrten und beschriebenen Produkte der Mitsubishi Electric Europe B.V. sind
weder ausfuhrgenehmigungspflichtig noch Gegenstand der Dual-Use-Liste.
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Ubersicht der Roboter
——

Produktpal

ette

GroBe Modellvielfalt ermdglicht einfache Roboterauswahl

Mit dem Ziel, den unterschiedlichs-
ten Anforderungen der heutigen
Zeit gerecht zu werden, bietet Mit-
subishi Electric eine umfangreiche
Palette an Robotermodellen an.
Eigenschaften wie kraftvoll, schnell
und kompakt sind fUr die Roboter von
Mitsubishi Electric selbstverstandlich.

Die Produktpalette umfasst die na-
hezu universal einsetzbaren Knick-
armroboter mit 6 Freiheitsgraden und
Traglasten von 2 kg bis 80 kg sowie
SCARA-Roboter mit 4 Freiheitsgraden
und Traglasten von 3 kg bis 20 kg fur
Montage- und Palettieraufgaben.

Drei Sondermodelle sind erhaltlich:
der einzigartige kollaborative Robo-
ter MELFA ASSISTA mit einer Traglast
von 5 kg, der sich einen Arbeitsbe-
reich mit Menschen teilen kann, das
kostengunstige Modelle RV-8CRL und
RV-12CRL und die flexiblen Hochge-
schwindigkeits-SCARA-Roboter fur
die Deckenmontage.

Vertikal, mit Knickarm (RV)
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RV-2FR(B) RV-2FRL(B) RV-4FRL RV-7FR RV-7FRL RV-7FRLL

Wiederholgenauigkeit (mm) =+ 0,02 +0,02 +0,02 +0,02 +0,02 + 0,06
Traglast (kg) 2 2 4 7 7 7
Reichweitenradius (mm) 504 648 649 713 908 1503
Schutzart IP30 P30 IP40/(M)IP67 IP40/(M)IP67 IP40/(M)IP67 1P40/(M)IP67
1SO 14644-1 (Volllast) 8 — 7 7 5 5
Reinraumausfiihrung — — ISO Klasse 3 ISO Klasse 3 ISO Klasse 3 I1SO Klasse 3
Sonderausfiihrung — — ESD/ATEX ESD/ATEX ESD/ATEX ESD/ATEX

+0,03 +0,02 +0,04
8 12
916 931 1504
IP54 IP65 IP65
6 I
IS0 Klasse 5 — —
ESD/lebensmit-

Wlederholgenawgkelt (mm) + 0,05 +0,05 +0,05 +0,06
Traglast (kg) 13 13 20 35/50/80
Reichweitenradius (mm) 1094 1388 1094 2100
Schutzart IP40/(M)IP67 1P40/(M)IP67 IP40/(M)IP67 IP65/(M)IP67
IS0 14644-1 (Volllast) 7 7 5 —
Reinraumausfiihrung ISO Klasse 3 IS0 Klasse 3 IS0 Klasse 3 —
Sonderausfiihrung ESD/ATEX ESD/ATEX ESD/ATEX —

teltaugliches — —

Schmierfett H1

CR800-D/CR800-R + R16RTCPU

CR860 -D/CR860-R
+R16RTCPU

: ~ -

CR800-D



Ubersicht der Roboter
——

Fortschrittliche Intelligenz, Sicherheit und Integrierbarkeit

Das Konzept der FR-Roboter bietet
einen einfachen Ansatz fur eine fort-
schrittliche und flexible Produktion,
um alle Anforderungen der Automa-
tisierung zu erfullen. Dieses Konzept
basiert auf 3 Hauptmerkmalen:

= Intelligenz: ,MELFA Smart Plus”
fuhrt zu hdéheren Genauigkeiten
und geringeren Inbetriebnahmezei-
ten, was die Installation vereinfacht
und umfangreichere Anwendungen
ermdglicht.

= Sicherheit: Umfassende Sicher-
heitsfunktionen, einschlieBlich
Positions- und Geschwindigkeits-
Uberwachung, ermoglichen die
Zusammenarbeit von Mensch und
Maschine.

= Integrierbarkeit: Die mit MELSEC iQ-
R kompatiblen Robotersteuergerate
und die integrierten FA-LOsungen
der e-F@ctory erlauben eine naht-
lose Verschmelzung von Robotern
und [T-Systemen.

Horizontal-Knickarmroboter (RH)

RH-6FRH5520N | RH-12FRH8535N | RH-20FRH10035N

Wiederholgenauigkeit (mm) =+ 0,02 +0,02 +0,02 +0,02 +0,02 + 0,02
Traglast (kg) 1 3 3 6 12 20
Reichweitenradius (mm) 550 700 550 550 850 1000
Schutzart 1P20/(IP65) IP20/(IP65) IP20 IP54/(1P65) IP54/(1P65) 1P54/(1P65)
IS0 14644-1
(mit/ohne Faltenbalg) - - 57 5/- 57
Reinraumausfiihrung IS0 Klasse 5 IS0 Klasse 5 ISO Klasse 3 IS0 Klasse 3 IS0 Klasse 3 IS0 Klasse 3
Sonderausfiihrung — ESD ESD ESD ESD ESD
M~ 5+
Steuergerate CR800-D/CR800-R + R16RTCPU
i
: i
r)} B i
- S |
L3 i
L - T o & .
! I . =
B 1

Wiederholgenauigkeit (mm) +0.01

Traglast (kg) 3
Reichweitenradius (mm) 400
Schutzart 1P20
IS0 14644-1 (Volllast) —
Reinraumausfiihrung —
Sonderausfiihrung —

+0.02

6 10 20
600/700 600/700/800 850/1000
1P20 IP20 IP20

Steuergerite CR800-D
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Ubersicht der Roboter

Kollaborativer Roboter von
Mitsubishi Electric,, ASSISTA”

Einfacher und flexibler

= Roboter arbeiten an belebten Ar-
beitsplatzen mit und neben Men-
schen.

= Einfacher, komfortabler und flexi-
bler.

= Ein Roboter, der das Image des Ro-
boters verandert.

Einfache Steuerung

= Mit den Bedientasten am Roboterarm
kann der ASSISTA-Roboter einfach
gesteuert werden. Eine Teaching Box
zum Programmieren und Einlernen
wird nicht mehr bendtigt.

= Die LED am Roboterarm zeigt den
Status des Roboters an.

Einfache Programmierung

= Mit der RT VisualBox kénnen Pro-
gramme mithilfe intuitiver Operatio-
nen visuell erstellt werden.

= Visual programming® — mit dieser
Software kénnen Bediener diesen
Roboter einfach Uber eine Program-
mierschnittstelle ,Train by Demons-
tration® programmieren. Dadurch

Greifen mit ASSISTA

@ ©

MITSUBISHI
ELECTRIC

kann der Bediener die Position des
Roboterarms verschieben und ein-
fach Wegpunkte setzen.

Einfache Anbringung

= ASSISTA bietet eine Vielzahl von
kompatiblen Komponenten an —
Greifer, Finger, Bilderfassungssys-
teme und andere Peripheriegeréate,
die von unseren e-F@ctory- Alli-

Bringen Sie die Greifer einfach am Roboterarm an

Der ASSISTA-Einrichtungsassistent
ermoglicht dem Bediener eine einfa-
che, intuitive Konfiguration der Hand-
greifer.

Sehen mit ASSISTA

Empfohlene elektrische Handgreifer:

= Co-act EGP-C40-N-N-ASSISTA
(SCHUNK)

= HRC-03-099455 (ZIMMER)

= KIT-ASSISTA-G (GIMATIC)

» ROB-SET ECBPM ASSISTA
(SCHMALZ)

ASSISTA und die Kamera erfassen das Ziel mit der Autofokus-

funktion der ,,RT VisualBox*“.

Proprietares Engineering-Tool
»RT VisualBox*“

Die Fokuseinstellung der Bilderfas-
sungskamera und die Werksttcker-
kennung kdnnen einfach durch Be-
rihren des Bildschirms konfiguriert
werden. Das bedeutet, dass Sie sie
auch ohne spezielle Roboterkenntnis-
se nutzen kdnnen.

Bilderfassungssensor In-Sight

Die Hochleistungskamera erkennt das
Ziel und erfasst die Position bei hoher
Geschwindigkeit. Durch ihre kompak-
te BaugroBe ist sie ideal zum Anbrin-
gen am ASSISTA-Handgreifer geeig-
net. Zur Minimierung der Verdrahtung
erfolgt die Stromversorgung Uber PoE.

Einfache
Programmierung

MELFA

ass$ista

b4
xi
Einfache Anbringung

ance-Partnern entwickelt wurden.
Inbetriebnahme und Konfiguration
erfolgen dank dieser Tools einfach
und schnell.

= ASSISTA lasst sich auch so konfi-
gurieren, dass er sich als Teil eines
AGV/AMR oder als mobiler Roboter
frei bewegen kann.

(AGV — Automated Guided Vehicle, AMR — Autonomous Mobile Robot)

Viewing the workpiece: Adjusting the foc

Screenshot RT VisualBox



Ubersicht der Roboter
[ P

= Modellbezeichnung

) V7
</

RV-7FRLM RV-5AS

RV-8CRL

Vertikal-Knickarmroboter (RV)

RV-OFROM-0O-000 SO 0O: Sonderausfihrung, SHOO: Innen verlegte Kabel, ESD: ESD-Schutz
L SN: Ohne Leistungs- und Steuerkabel
Steuergerat D: CR800-D, R:CR800-R

Umgebung: Leer: Standardausfuhrung, C: Reinraumausfihrung spez.,

M: 8lnebelgeschutzt (IP67)

FR: FR-Serie

RV: Vertikal-Knickarmroboter

RV-OAS-D-O00O0O

Steuergerat D: CR800-D

AS: ASSISTA-Serie

Max. Tragkraft (5: 5 kg)

RV: Vertikal-Knickarmroboter

RV-OCRL-D-O0OO
L soo: Sonderausfihrung

Steuergerat D: CR800-D

Armlange: L: Langarm

CR: CR-Serie

RV: Vertikal-Knickarmroboter

Max. Tragkraft (8: 8 kg, 12: 12kg))

Armlange: Leer: Standardarm, L: Langarm, LL: Super-Langarm

Max. Tragkraft (2: 2 kg, 4: 4 kg, 7: 7 kg, 13: 13 kg, 20: 20 kg, 35: 35 kg, 50: 50 kg, 80: 80 kg)

S soo: Sonderausfihrung (-S01: Lebensmitteltaugliches Schmierfett H1
in allen Getrieben und Gelenken)

J910q0Y Jap yoIsiagn =
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Ubersicht der Roboter
[ P

= Modellbezeichnung

RH-1FRHR5515 RH-6FRH5520N RH-3CRH4018

Horizontal-Knickarmroboter (RH)

RH-OFRHOON-O-OOO
| SO0O: Sonderausfihrung, ESD: ESD-Schutz, SN: Ohne Leistungs- und Steuerkabel
Steuergeréat Typ: D: CR800-D, R:CR800-R
Umgebung: Leer: Standardausflihrung, C: Reinraumausfihrung spez., M: éInebelgeschitzt (IP67),
N: IP54 und H1-Schmierstoffe

Hublange: 12: 120 mm, 15: 150 mm, 20: 200 mm, 34: 340 mm, 35: 350 mm, 45: 450 mm

Armlénge: 35: 350 mm, 45: 450 mm, 55: 550 mm, 70: 700 mm, 85: 850 mm, 100: 1000 mm

FRH: FR-Serie, FRHR: FR-Serie zur Deckenmontage

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

RH: Horizontal-Knickarmroboter

RH-OCRHOOOO-D-O0OO
T L soo: Sonderausflihrung
Steuergerat D: CR800-D

Hublange: 18: 180 mm, 20: 200 mm, 30: 300mm, 42: 420mm

Armlange: 40: 400 mm, 60: 600 mm, 70: 700 mm, 80: 800mm, 85: 850mm, 100: 1000mm

CRH: CRH-Serie

Max. Tragkraft (3: 3 kg, 6: 6 kg, 10: 10kg, 20: 20kg)

RH: Horizontal-Knickarmroboter
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PLUS

X |
Erweiterte Funktionen zur

Leistungsmaximierung der
FR-Serie flir noch mehr

Genauigkeit, Effizienz und Qualitat

Die MELFA FR-Serie hat einen wesentlichen Entwicklungssprung erzielt und definiert die Fertigung der ndchsten Generation neu.
Ausgestattet mit einem proprietaren Algorithmus von Mitsubishi Electric optimiert sie die Prazision, Effizienz und Steuerungsqualitat
erheblich. DarUber hinaus erweitert die Serie das Anwendungsspektrum und bietet flexible Lésungen, die exakt auf die spezifischen

Fertigungsprozesse unserer Kunden zugeschnitten sind.

Mit der MELFA FR-Serie realisieren Sie eine Produktion der Zukunft — gepragt von hdherer Produktivitat, verbesserter Prozesssicher-

heit und herausragender Qualitat.

MELFA FR-Serie - FR PLUS

Die MELFA FR-Serie ,FR PLUS* Uberzeugt durch eine verkirzte Positionierungszeit und eine optimierte Bahngenauigkeit dank der ,2MELFA
High Drive Funktion®. Erganzt wird dies durch eine erweiterte Anwendungsmaoglichkeit mittels fortschrittlicher Kraftsensorik. Diese innovati-
ven Merkmale ermdglichen es der MELFA FR-Serie ,FR PLUS", den vielfaltigen Anforderungen moderner Fertigungsprozesse flexibel
gerecht zu werden und eine herausragende Produktivitét sowie Qualitét sicherzustellen. Zudem sind die FR PLUS-Robotermodelle voll kom-
patibel mit den bestehenden Modellen der FR-Serie, da die FR PLUS-Funktionen bei Bedarf aktiviert werden kénnen.

MELFA High Drive Funktion

Verkiirzte Positionierungszeit

Storende Vibrationen wahrend der Positionierung werden durch
den innovativen Vibrationskontrollalgorithmus von Mitsubishi Electric
effizient unterdriickt. Dies flhrt zu einer um 30% reduzierten
Einschwingzeit, was die Zykluszeiten optimiert und somit die
Gesamtproduktivitat signifikant erhoht.

Geschwindigkeits- Geschwindigkeits-

steuerung Ist-Geschwindigkeit steuerung Ist-Geschwindigkeit

{Einschwingzeit

| Re}duzi}ert
MELFA High Drive MELFA High Drive
AUS AN

Sehen Sie sich das Video an, in dem Mitsubishi Electric die Vibrationsunter-

Hochprazise Steuerung der Roboterbahn

J

Die Bahnprazision wird durch den Einsatz einer hochentwickelten
Bahnausgleichssteuerung signifikant optimiert. Dank der reduzier-
ten Schwankungen infolge variabler Geschwindigkeiten und Positio-
nen gestaltet sich die Parametrierung wesentlich benutzerfreundli-
cher. Dartiber hinaus tragt diese Funktion zu einer verbesserten
Arbeitsqualitat bei — beispielsweise im Versiegelungsprozess.

Bahnfehler tritt in Abhangigkeit von Eine hohe Bahngenauigkeit wird
der Geschwindigkeit auf. unabhéngig von der Geschwindig-
keit erreicht.

MELFA High Drive  MELFA High Drive
AUS AN

driickung in Rahmen der MELFA High Drive Funktion présentiert. 5]
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Standard-High-End-Funktionen
I

= Verkiirzte Taktzeiten

Prazisere Steuerung

Dank der leistungsfahigen Mitsubishi Electric
Servomotoren und der von Mitsubishi Electric
entwickelten einzigartigen Steuerungstechno-
logie erreichen die Roboter die hdchsten Ge-
schwindigkeiten in ihrer Klasse.

= Hohe Drehmomente bei groBen Geschwindig-
keiten ermdéglichen kurze Beschleunigungs-/
Bremszeiten

= KUrzere Positionierzeiten fur gesteigerten
Durchsatz

= Verbesserter kontinuierlicher Betrieb

» Werkzeugbestiickung

Interne Verlegung der Handverdrahtung
und Signalkabel

= Innen verlegte Kabel und Luftschlduche

= Kabel verfangen sich nicht in umliegende
Einrichtungen

= Verringerte Gefahr der Kabelabtrennung

= Optionale RV-Modelle mit intern verlegten Ka-
beln und Schlauchen bis zur Greifhand sind
erhéltlich (-SHoO)

Flexibilitat durch interne Ethernet-Kabel-
anschliisse

Interne Verdrahtung zum Anschluss von Optio-
nen vorbereitetet.

= Hand: 8 Eingangspunkte/8 Ausgangspunkte
= Ethernet-Kabel fUr Bilderfassungssystem

= Weitere Leitungen zur Ansteuerung von Bil-
derfassungssystemen oder anderer Sensorik

Drehmoment

Motor der
vorhergehenden
Generation

Interne Verlegung
von Kabeln und - =
Kabelkanalen in- W =N
nerhalo des Arms
bis zur Spitze der
J6-Achse.

Ethernet ricksei-
tig an der Basis
anschlieBbar

= Maximale Ausnutzung des Montagebereichs

Erweiterter Schwenkbereich

= Hohere Flexibilitat bei der Auslegung des Ro-
botersystems

= Effektivere Ausnutzung des Arbeitsbereichs
Uber den gesamten Umfang

= Durch die verkUrzten Verfahrwege konnen die
Taktzeiten verringert werden

Hoheres Drehmoment

Motor der neuen
Generation

Hohere
Geschwindigkeit

Drehzahl (U/min)

Intern mon-
tierte Ventile

Zur Hand

Erweiterter Schwenkbereich der J1-Achse erlaubt besseren Zugriff auf die

Vielfaltigkeit durch Flexibilitat

Riickseite des Roboters

T .

Zugriff auf die Ruckseite beim
RV-4FR



Standard-High-End-Funktionen
——

= Bedienerfreundlichkeit

Einfacher Automatikbetrieb mit Teaching
Box

= R86TB bietet gréBere Benutzerfreundlichkeit
mit einer einfach zu bedienenden und intuitiven
Benutzeroberflache

= Ausgestattet mit den Hauptfunktionen der RT
ToolBox3, wie z.B. Programmunterstttzungs-
funktionen, Parameter- und Programmanzei-
gen

= Der 3D-Monitor mit Display-Layout ermdglicht
die Visualisierung von Roboterbewegungen
und bietet einen umfassenden Uberblick iber
den Betrieb.

= Frihzeitige und einfache Fehlersuche tber Os-
zillograph, verschiedene Aufzeichnungs- und
Analyseanzeigen

HMI Funktionen Sichern/Wiederherstellen
(unterstiitzt von GT14, GT15, GT16, GT21,
GT23, GT25 und GT27)

Roboterdaten auf einem GOT-Bediengeréat kon-
nen auf einer CF-/SD-Speicherkarte oder auf ei-
nem USB-Stick gesichert und wiederhergestellt
werden. Durch die direkte Ethernet-Verbindung
ist dazu kein PC erforderlich.

= Kein Datenverlust durch leere/defekte Batteri-
en oder Fehlbedienung des Roboters.

= Daten koénnen nach periodischen Wartungs-
arbeiten oder bei einem unerwarteten Fehler
gesichert werden. Dadurch steigt die War-
tungsfreundlichkeit erheblich.

Wartung (Log-Funktion)

Informationen, die sich auf die Zeit vor und nach
dem Auftreten eines Fehlers beziehen (Zustands-
anderungen, E/A, externe Systemvariablen usw.),
und Programmbetriebszustande kénnen auto-
matisch als Log-Daten an einen FTP-Server
Ubertragen oder auf einer SD-Karte gespeichert
werden. DarUber hinaus kénnen Betriebsproto-
kolle heruntergeladen werden, was eine effiziente
Analyse der Fehlerursachen ermoglicht.

Einfachere Verwaltung von Roboterinfor-
mationen

Im Roboterarm ist ein Speicher zur Sicherung
roboterspezifischer Informationen installiert. Das
erleichtert einen Wechsel der Steuergeréte.

AuBerdem kénnen Informationen gesammelt
werden, ohne den Einsatzort aufsuchen zu
mussen, was die Erstellung von Wartungspla-
nen vereinfacht.

I

B =2
A B & oaa
z l! & ==

~ Roboter-Steuerungsanzeige
(R86TB)

Erméglicht automatisches Ein-/Ausschalten der Servo-Motoren, Starten und Abschal-

ten, Zurticksetzen, Programmwahl und andere Funktionen.

Sicherung _}

\N\ederhers(e\le)
SD-Speicher-

- ;= -~

V'

| =

FTP-Server

Robotersteuergerat

Seriennummer

Gesamtbewegung

Robotersteuergerat
= RT ToolBox3

Nullpunktinformationen

v

Servo-EIN/AUS-Zeiten (Z&hler)

SD-Speicher-
karte
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Standard-High-End-Funktionen
I

= Hohe Prazision

Aktive Verstarkungsregelung

= Optimale Einstellung der Motordaten in Echt-
zeit, die auf der aktuellen Position, Stellung
und den Lastbedingungen des Roboters ba-
sieren

= Erhéhte Palettiergenauigkeit
= Erhdhte Positioniergenauigkeit

= Schnellere Positionierung ohne Uberschwin-
gen

Vereinfachte Einstellung der Werk-
zeuglédnge

Die Einstellung der Werkzeugdaten fur das
Werkzeugkoordinatensystem kann nach Mon-
tage des Werkzeugs unter Verwendung von
drei bis acht gleichen eingelernten Positionen
erfolgen.

= Verhindert Fehler durch Werkzeugtoleranzen
= Hbéhere Prézision

= Spart Zeit, da das Nachmessen des Werk-
zeugs entfallt

= Anpassung an den Betrieb

Geregelte Nachgiebigkeit von Achsen

Die Funktion verringert die Regelkraft des Ro-
boterarms, so dass er externen Kréften folgen
kann.

= Keine speziellen Greifer oder Sensoren er-
forderlich

= Reduzierte Werkzeugkosten
= Verringerte Stillstandszeiten

Kollisionsiiberwachung

Diese Funktion erkennt, ob der Roboterarm
beim Einlernen oder im Betrieb mit einem Hin-
dernis zusammenstoBt, und sie hilft, Schaden
am Roboterarm und an den Werkzeugen zu
vermeiden. Dabei kann die Empfindlichkeit in
Abhéangigkeit der zu schitzenden Elemente
geandert werden.

Der Vorgang, der nach der Kollisionserkennung
auszufuihren ist, kann anwendungsspezifisch
programmiert werden. Zum Beispiel sofort stop-
pen und den Fehler anzeigen oder zurlickfahren
und dann den Fehler anzeigen.

Aufzeichnung der Roboterstellung
und der Lastbedingungen

He

Werkzeuglange Einstellung tber drei
bis acht eingelernte

Positionen

Einsetzrichtung oder normale Bewegungsrichtung

Orthogonale Flache

Werkzeugkoordinatensystem

Greifhand

Spannfutter

Fehler
Kollision



Standard-High-End-Funktionen
I

= Anbindung an Peripheriegerate

Netzwerk fiir Bilderfassungssystem

Roboter und Kamera lassen sich durch die
Werkzeuge des Bilderfassungssystems einfach
zusammen kalibrieren.

= Einfache Verbindung zwischen Roboter und
Kamera Uber Ethernet

= Einfache Steuerung durch Verwendung von
Befehlen des Bilderfassungssystems im Ro-
boterprogramm

= Verklrzte Taktzeiten
= Geringere Systemkosten

Transportbandverfolgung

Transport-, Ausrichtungs- und Installationsauf-
gaben usw. kbnnen, ohne das Transportband
anzuhalten, ausgefuhrt werden, wéhrend der
Roboter das Werkstuick verfolgt.

= Hoherer Durchsatz von Bauteilen

= Komfortable Programmerstellung (MELFA
BASIC V/VI)

= Keine Positioniervorrichtung notwendig

= Vorhersage der Werkstlckposition fur bes-
sere Taktzeiten

= Kreisfdrmige Bandverfolgung verfligbar

Steuerung von Zusatzachsen

Bei der Systemkonfiguration kénnen sowohl Li-
nearachsen und Drehtische als auch benutzer-
definierte Maschinen, die vom Roboter separiert
sind, wie Beladestationen oder Positioniervor-
richtungen, eingebunden werden.

= Das Steuergerat kann bis zu 8 Zusatzachsen
steuern

= Es wird kein zuséatzlicher Motion-Controller
bendtigt

= Rotierende und lineare Servomotoren werden
unterstutzt

= Plug-and-play-Kompatibilitat mit den
MELSERVO MR-J4-B-Servos

= Zwei Achsen kdnnen simultan mit dem Ro-
boter gesteuert werden

= Keine speziellen Programmierkenntnisse, da
die Roboter-Software verwendet wird

Bilderfassungssystem

Kann mit mehreren Transportbandern genutzt werden (bis zu 8 Transportbandern)

Roboter

Bis zu 2
Achsen

|

Bis zu 8 zusétzliche Achsen

Achsen

‘ Biszu3

Biszu 3
Achsen

l Maschine 1 l

l Maschine 2 l

l Maschine 3 l

;= 3

m

;= 3

<

Encoder
g Transportband

Zusatzachse
Simultane Steuerung
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Standard-High-End-Funktionen
I

m Funktion CC-Link IE Field Network Basic

Das Steuergerat der FR-Serie verflgt Uber eine
integrierte Funktion zu Unterstttzung von Slave-
Stationen via CC Link IE Field Network Basic.

= CC-Link IE Field Network Basic-kompatible
und Ethernet-kompatible Produkte kénnen
Uber dieselbe Ethernet-Ubertragungsleitung
angebunden werden

= Die SPS-CPU der Serien MELSEC iQ-R/
iQ-F/Q/L und das Robotersteuergerat der
MELFA-FR-Serie verflgen standardméaBig
Uber eine integrierte Ethernet-Funktionalitéat,
sodass keine spezielle Option erforderlich ist

= Ermdglicht ein hochflexibles und kostenef-
fektives System

= Anti-Kollisions-Funktion (nur Steuergerate der R-Serie)

Noch bevor Kollisionen auftreten kén-
nen, werden die Roboter gestoppt. Dies
ist durch die schnelle Positionskontrolle
auf der iQ Platform als Standardfunktion
maglich.

= Roboter kdnnen auf engstem Raum
zusammen arbeiten ohne miteinander
zu kollidieren

= Arbeitszeit fur Instandsetzung nach ei-
nem ZusammenstoR3 entfallt

= Bereits in der Simulation der RT Tool-
Box3 darstellbar

= Kann bereits im Teach-Modus verwen-
det werden

Mdgliche ZusammenstdBe mit einem anderen Roboter werden
vermieden.

= Koordinierte Steuerung (nur Steuergerate der R-Serie)

Ermaoglicht eine koordinierte Steuerung mehre-
rer Roboter durch CPU-Verbindung zwischen
den Robotern.

= |eicht zu bedienen durch vordefinierte Stan-
dard-Funktion

= Ermdglicht den Transport groBer und
schwerer Werkstlicke mit kleinen Robotern

= Programmierung erfolgt wie bekannt mit
Standardbefehlen

Die relativen Positionen der Handgreifer zueinander bleiben wahrend
des gesamten Installationsvorgangs unverandert.



Standard-High-End-Funktionen
I

= Intelligente Technologie

Kraft-Momenten-Sensorik

» Uberwacht die Kraft, die auf den Roboter-
greifer ausgelbt wird, um Prozesse wie ein
menschlicher Bediener auszufiihren

= Halt die Kraft konstant, sodass das Werk-
stick ohne Beschadigung gehandhabt wer-
den kann

= AusfUhrung komplexer Montageaufgaben,
die durch Techniken wie Phasenanpassung
erreicht werden

= Kraft-Momenten-Aufnahmen mit Log-Funkti-
on zur Uberprifung und Sicherung der Qua-
litat

Temperaturkompensation des Roboter-
arms

= Uberwacht die Temperatur der Motorencoder

= Verbessert die Positioniergenauigkeit durch
Kompensation der Warmeausdehnung im
Roboterarm

Kalibrierassistent

= VerkUrzt die Zeit fur die Kalibrierung bei der
Inbetriebnahme und verbessert die Positio-
niergenauigkeit

= Korrigiert die Koordinaten des Roboters und
der Kamera automatisch

= Korrigiert die Koordinaten des Roboters und
des Werkstlicks automatisch

= Passt den Roboterstandort relativ zu anderen
Robotern an

Koordinatenregelung fir Zusatzachsen

= Ermdglicht den synchronisierten Betrieb mit
einem Roboter, der auf einer Zusatzachse
(Linearachse) installiert ist, um groBe Werk-
stlcke, die den Arbeitsbereich des Roboters
Uberschreiten, zu bearbeiten

= Ermdglicht den synchronisierten Betrieb bei
der Verfolgung von Werkstlicken mit einem
Roboter, der auf einer Zusatzachse montiert ist

MELFA

Smart Plus

MELFA

Y ,

SmartPlus.,.—2

MELFA

Smart Plus

Markierung
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Standard-High-End-Funktionen
I

= Vorausschauende Wartung

Funktion zur Berechnung des prozentua-
len Verbrauchs
= Erfassung des prozentualen Verbrauchs der

Hauptkomponenten

- Aus einem dynamischen Modell und den
Antriebsdaten werden die physikalischen
GroBen (Kraft, Drehzahl usw.), die auf die
Komponenten wirken, berechnet.

- Aus dem Vergleich des Resultats mit der
Lebensdauer der Komponente wird der
Verbrauchsgrad der Komponente ermittelt
(Untersetzungsgetriebe, Kugelumlaufspin-
del, Zahnriemen, Lager, Schmierfett).

= Benachrichtigung Uber notwendige War-
tungsarbeiten

- Bei anstehenden Wartungsarbeiten kann
sowohl eine Warnungsmeldung als auch
ein Signal an einem allgemeinen Ausgang
ausgegeben werden.

= Abhé&ngig von den Betriebsbedingungen des
Roboters wird ein geeigneter Wartungsplan
erstellt

= Das ermdglicht eine effiziente, optimal zuge-
schnittene Wartungsunterstitzung

AusreiBererkennungsfunktion

= Mit dieser Funktion lassen sich frihzeitig Auf-
falligkeiten oder eine Verschlechterung der

Komponenten des Roboteruntersetzungsge-

triebes erkennen

= Der aktuelle Wert fur das Untersetzungsge-
triebe umfasst das Getriebe selbst, Abwei-
chungen des Encoders und Fehler bei der
Encoderkommunikation

= Uberschreitet der Wert den Grenzwert, liegt
mit hoher Wahrscheinlichkeit ein Defekt des
Untersetzungsgetriebes vor, und es erfolgt die
Ausgabe einer Fehlermeldung (Warnung) oder
eines Signals an einem speziellen Ausgang.

= Der aktuelle Status wird als Meldung der vo-
rausschauenden Wartung angezeigt

usuoIpjung-pu3-ybiH-plepuels =

Wartungssimulation
= Auf den Betrieb bezogener Wartungsplan

- Berechnet mit Hilfe der Simulationsfunktion
von RT ToolBox3 die Zeit, bis ein Austausch
von Komponenten oder die nachste War-
tung erforderlich ist, wenn ein bestimmtes
Bewegungsmuster (Roboterprogramm)
wiederholt wird

= Unterstltzt die Suche nach einem maschi-
nenfreundlichen Betrieb

- Durch die Offline-Simulation kann die
Lebensdauer des Roboters abgeschatzt
werden

- Der Betrieb kann durch Anderung des Ro-
boterprogrammes hinsichtlich Taktzeit und
Lebensdauer Uberprift werden

= Die Lebensdauer des Roboters und die jahr-

lichen Wartungskosten lassen sich bereits in
der Entwurfsphase vorhersagen

= Andern Sie den Betrieb des Roboters, um die
Lebensdauer zu verlangern

Smart Plus

MELFA

Smart Plus

Antriebsdaten

) Vil
Dynamisches, "
digitales Modell & Vs
des Roboters g'\

Modell Komponenten-
lebensdauer
“"Q_

Untersetzungsgetrie-
be, Zahnriemen der
Kugelumlaufspindel,
Lager, Schmierfett

Berechnung des prozentualen
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prozentualen Verbrauchs
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Standard-High-End-Funktionen
I

= Vorausschauende Wartung

Integration in ein Wartungssystem MELFA
« Unterstitzt den Aufbau unterschiedlicher SmartPlus
Wartungssysteme

- Interaktion mit Ubergeordneten Geraten

- Wartungsinformationen stehen als Status-
variablen zur Verfligung

- Neben der Verwendung von Wartungsdaten
im Roboterprogramm ist es Uber eine Kom-
munikations- Middleware mdglich, Daten
von Ubergeordneten Geraten zu beziehen.

¥

MelfaRXM.ocx

b

X

= Zentralisierte Verwaltung von Roboter-War- Ethernet
tungsdaten durch ein Hostsystem SLMP

CC-Link IE Bieid
CC-Link IE BieidBasic

G G : "‘_AF'V,

,‘ v ,‘

.

by ) omy O

Hostsystem Hostsystem

Verwaltung von
Batchdaten zur voraus- ?’g“’q%
schauenden Wartung | N9S

Hostsystem

Verwaltung von
Batchdaten zur voraus-
schauenden Wartung

Verwaltung von
Batchdaten zur voraus-
schauenden Wartung
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Lesebefehl

Statusvariable

2S00k Statusvariable Geratespeicher
ocket
EZSocket Geréitezuweisung

<Statusvariable>
Daten fiir vorausschauende

<Statusariabie>
Daten fir vorausschauende
Wartung

Robotersteuergerat

<Statusvariable>
Daten fiir vorausschauende
Wartung

Robotersteuergerat

Robotersteuergerat

EZSocket MelfaRXM.ocx SLMP
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Standard-High-End-Funktionen
I

= MELFA SafePlus-Funktionen

Sicherheitsldsung ,MELFA SafePlus” flrr Steu-
ergerate der Roboter der FR-Serie

= Unterstltzte Sicherheitsfunktionen:
STO (sicher abgeschaltetes Moment), SS1 (si-
cherer Stopp 1), SS2 (sicherer Stopp 2), SOS
(sicherer Betriebs-halt), SLS (sicher begrenz-
te Geschwindigkeit), SLP (sicher begrenzte
Position)

= Alle Funktionen entspre-
chen den Sicherheitsstandards
EN ISO 10218-1 (Industrieroboter), EN I1ISO
13849-1 (Maschinensicherheit), EN 62061/
IEC 61508 (Funktionale Sicherheit) und
EN 61800-5-2 (Sicherheitsfunktionen elekt-
rischer Antriebssysteme).

Reduzierte Geschwindigkeit (sicher be-
grenzte Geschwindigkeit, SLS)

Sobald ein Signal von einem Sicherheitsein-
gang anliegt, wird die Robotergeschwindigkeit
zum Schutz des Bedieners auf die sichere Ge-
schwindigkeit begrenzt. Dabei lassen sich fur
bis zu vier Zonen unterschiedliche Geschwin-
digkeiten definieren. Der Bediener kann somit
interagieren, wéahrend der Roboter sich im Au-
tomatikbetrieb, aber mit niedriger Sicherheits-
geschwindigkeit, bewegt.

Arbeitsbereichsiiberwachung (sicher
begrenzte Position, SLP)

Die Funktion Uberwacht den Bewegungsbereich
des Roboters und verhindert, dass der Robo-
ter den durch das Sicherheitssignal aktivierten
zulassigen Bereich verlasst. Diese Funktion
Uberwacht den Roboterarm. Verlasst der Ro-
boter oder die montierte Hand den definierten
Bereich, wird der Roboter sofort bzw. schon
davor gestoppt.

FUr unterschiedliche Sicherheitssituationen koén-
nen unabhangige Bereiche definiert werden.

Bearbeitung der Sicherheitslogik

Erweitert die zweikreisigen Sicherheitskanéle
auf 8 Ein- und 4 Ausgénge. Die Logik flr jeden
sicheren E/A ist bearbeitbar, und in Kombination
mit der Positionsuberwachungsfunktion kann
ein sicheres System ohne Verwendung einer
Sicherheits-SPS aufgebaut werden.

MELFFA SafePlus

Sicherheit fiir Bediener und Gerat auch
bei Tatigkeit in unmittelbarer Nihe des
R — Roboters

Wenn ein
Mitarbeiter
eine Tur
offnet

Wenn ein
Mitarbeiter
eine Tur
offnet

Not-Hat (@ Roboter- /7™
\Steuergerat |

Roboter
RT Toolboxs
Teachmg

Leuchte

Bereiche, die fir die Positions-
Uberwachung vorgesehen sind
(es kénnen 8 Bereiche festge-
legt werden)

% I g Laserlesegerat

Bereichssensor

Mitsubishi Electric bietet noch weitere Produkte mit Sicherheitsfunktionen an wie modulare und kompakte SPS, Frequenzumrichter und Servoverstérker. Detaillierte Informationen finden Sie im Automation Book.



Standard-High-End-Funktionen
——

= Sonderfunktionen mit GOT-Bedienterminals und der iQ Platform

Gemeinsame Speichererweiterung

Effizientere Uberwachungs- und Wartungsfunk-
tionen durch den Einsatz eines GOT (Anzeige-
einheit) als Mensch-Maschine-Interface (HMI).

= Der Roboter kann auch ohne Teaching Box
Uber das GOT gesteuert werden

= Aktuelle Positionsdaten des Roboters, Fehler-
meldungen und andere Daten kénnen komfor-
tabel Uber das GOT angezeigt werden

Verbindung Uber nur ein Ethernet-Kabel und
direkter Zugriff auf die Steuerung

Es kénnen 8192 Ein- und Ausgénge Uber die
Ethernet-Verbindung ausgetauscht werden

Direkte Befehlsausfiihrung durch SPS

Die Roboter kdnnen direkt durch ein Ablaufpro-

gramm der SPS gesteuert werden.

= Die Steuerung des Systems kann Uber eine
einzige SPS erfolgen.

= Systemspezifikationen kdnnen direkt Uber die
SPS geandert werden.

= Direkte Ausfuhrung von Fehlerdiagnosen.

= Simples Anfahren von vorher eingelernten
Positionen Uber SPS-Programm.

= Kein Roboterprogramm erforderlich.

| EamEm) e T i e T oveo EE P AT DN Y] [Vain Menu) o e i o] ov o B (P A DA V]
[Robot OP] [Jog/Hand Operation]

- - ) &=

QE Stop @ H Error @L Error @ Coution

operarion | infcmtion | (=0 STOP

AnzeigemenU der aktuellen
Position
[Robot Manual Menul

Jog-/HandmenUanzeige

Y] [Enlen e oveoLas P A] DN V]

[Maintenance Forecast 1/2]
Back Next
lect Lower/Upper Linit etail o Battery Exchange
e = *‘ﬂ“";fa 1‘15 P G |_Functions/Operations ‘ (Controlier)
5 Battery Exchange
Dot

(Robot Arm)

Trouble Shooting

Controller Setup ]| oriain Setting

Robot Arm Setup

Network vision sensor

sTop | tain en)

aeation | oiomtion| mizienge] "ol STOP
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Anweisung

Zielnummer

—
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I*
“rumy -
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Bewegung mit Gelenk-Interpolation

Ablaufprogramm

Betrieb
Bewegung mit Linear-Interpolation

Festgelegte Ubersteuerung
Festgelegte Beschleunigungs-/Bremszeit
Steuerung der Roboterbe- Festgelegte Geschwindigkeit
wegung Werkzeugeinstellungen
Festgelegte Zusatzbewegung
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Daten

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

Merkmale/Funktionen

Freiheitsgrade (Anzahl der Achsen)

Montage

Konstruktion

Antriebssystem

Positionserkennung
Nennwert

Tragkraft Maximalwert

Reichweitenradius (bis zum Drehpunkt der J5-Achse)
Korper (J1)
Schulter (J2)

Bewegungsbereich Ellbogen (J3)
Unterarmdrehung (J4)
Handgelenkneigung (J5)
Handgelenkdrehung (J6)
Kérper (J1)
Schulter (J2)

Maximalgeschwin- Elibogen (J3)

digkeit Unterarmdrehung (J4)
Handgelenkneigung (J5)
Handgelenkdrehung (J6)

Resultierende Maximalgeschwindigkeit

Zykluszeit

(25 x 300 x 25 mm mit 1 kg Last)

Wiederholgenauigkeit

bei der Positionierung

Umgebungstemperatur

Gewicht
Unterarmdrehung (J4)

Nennmomente Handgelenkneigung (J5)
Handgelenkdrehung (J6)
Unterarmdrehung (J4)

Nenntragheitsmoment ~ Handgelenkneigung (J5)
Handgelenkdrehung (J6)

Werkzeugverkabelung
Pneumatikschlduche fiir Werkzeuge
Pneumatikversorgungsdruck
Greiferflansch

Schutzart

Robotersteuergerat

Bestellangaben

Die Vertikal-Knickarmroboter
RV-2FR(B)/RV-2FRL(B)

Die kompakten und leichten Roboter
RV-2FR(B)/RV-2FRL(B) lassen sich
nahtlos in verschiedene Automati-
sierungssysteme integrieren. Durch
die auBergewodhnliche Beweglichkeit
und den groBen Arbeitsbereich ist
der Roboter optimal fur Anwendun-
gen auf engstem Raum, wie Monta-
ge, Bestlickung, Palettieren, Sortieren
und Verkleben, geeignet. Schon das
Basismodell ist mit einem voll ausge-
statteten Steuergerat oder als SPS-
Roboter fir die Integration in die iQ
Platform erhaltlich.

RV-2FR-D/
RV-2FR-R
6

Boden-, Wand- oder Deckenmontage mdglich
Vertikal-Knickarm

AC-Servo-Achsen J1,
J4, J6: nicht gebremst

Absolut-Encoder

2

3

mm 504
480 (-240-240)
240 (-120-120)
160 (0-160)

Grad 00 (-200-200)
240 (-120-120)
720 (-360-360)
300
150
300

Grad/s 450
450
720

mm/s 4955

s 0,6

RV-2FRB-D-525/
RV-2FRB-R-S$25

AC-Servo (alle Achsen
mit Bremse)

kg

mm +0,02
°C 0-40
kg 19
417
Nm 4,17
2,45
0,18 (0,27)
kgm2 0,18 (0,27)
0,04 (0,1)
4 Eingénge/4 Ausgénge
0 4x4 (vom Sockel bis zum Greiferbereich)
MPa 0,5 +10 %
1S0 9409-1-31.5

P30
CR860-D/CR800-R + R16RTCPU
313052/ 313053/
ATL-NE 342029 314030

Weitere Modelle ohne das serienmiBige 5-m-Leistungs- und Steuerkabel sind erhaltlich.

Besondere Merkmale:

= 2 unterschiedliche Armlangen mit
504 mm und 649 mm

= Nur 19/21 kg Gewicht und extrem
kompakt

= Hochste Flexibilitat

= Boden-, Wand- und Deckenmon-
tage moglich

= Wiederholgenauigkeit von
+0,02 mm

* Kompatibel mit FR Plus und die MELFA High
Drive Funktion kann aktiviert werden

RV-2FRL-D-S25/
RV-2FRL-R-S25

RV-2FRLB-D-525/
RV-2FRLB-R-S25

AC-Servo-Achsen J1,
J4, J6: nicht gebremst

AC-Servo (alle Achsen
mit Bremse)

649

237 (-117-120)

225
105
165
412

4200
0,7

21

313054/
314031

313085/
314032



Abmessungen und Arbeitsbereiche
I

= Roboterarme RV-2FR(L)(B)
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Daten

= Industrieroboter RV-4FRLM

N
- B <

Rarn

RV-4FRLM

Merkmale/Funktionen

Freiheitsgrade (Anzahl der Achsen)

Montage
Konstruktion
Antriebssystem
Positionserkennung
Tragkraft Maximalwert
Reichweitenradius (bis zum Drehpunkt der J5-Achse)
Korper (J1)
Schulter (J2)
. Ellbogen (J3)
R Unterarmdrehung (J4)
Handgelenkneigung (J5)
Handgelenkdrehung (J6)
Korper (J1)
Schulter (J2)
. ... Ellbogen (J3)
Maximalgeschwindigkeit Unterarmdrehung (J4)
Handgelenkneigung (J5)
Handgelenkdrehung (J6)
Resultierende Maximalgeschwindigkeit

Zykluszeit
(25 x 300 x 25 mm mit 1 kg Last)

Wiederholgenauigkeit bei der Positionierung

Umgebungstemperatur
Gewicht
Unterarmdrehung (J4)
Nennmomente Handgelenkneigung (J5)
Handgelenkdrehung (J6)
Unterarmdrehung (J4)
Nenntragheitsmoment Handgelenkneigung (J5)
Handgelenkdrehung (J6)

Werkzeugverkabelung
Pneumatikschlduche fiir Werkzeuge
Pneumatikversorgungsdruck

Greiferflansch
Schutzart
Robotersteuergerat
IP67 Model
Bestellangaben P40 Model

Die Vertikal-Knickarmroboter
RV-4FRLM

Die Roboter der RV-4 FR-Serie sind
zur einfachen Integration in bestehen-
de Arbeitszellen oder in innovative und
kompakte Applikationen entworfen
worden. Merkmale wie die direkte
Steuerung Uber lokale Ein- und Aus-
gange ermdglichen es dem Roboter,
direkt mit Sensoren und Aktoren zu
interagieren, was den Systemaufbau
beschleunigt und vereinfacht. Das
neue, innovative Design ermdglicht ein
Hochstmal an Flexibilitat, so dass der
Roboter seinen Arbeitsbereich erwei-
tern kann, um schneller und flexibler
zu arbeiten.

Daten
RV-4FRLM-D
6

Besondere Merkmale:
= Schlanke Bauform
= Schutzart IP67

= [nnen verlegte Kabel und Luft-
schlauche

= Verlangerte Wartungsintervalle
= 4 kg Nominal- und Maximaltragkraft

* Kompatibel mit FR Plus und die MELFA High
Drive Funktion kann aktiviert werden

RV-4FRLM-R

Boden-, Wand- oder Deckenmontage mdglich (Wandmontage mit Einschrankung in der

J1-Achse)
Vertikal-Knickarm
AC-Servo (alle Achsen mit Bremse)
Absolut-Encoder
kg 4
mm 649
480 (+240)
240 (-120-120)
164 (0-164)
400 (+200)
240 (-120-120)
720 (x360)
420
336
250
Grad/s 540
623
720
mm/s 9048

s 0,36

mm =0,02
°C 0-40
kg 41
6,66
Nm 6,66
3,96
0,20
kgm2 0,20
0,10
8 Eingdnge/8 Ausgénge

Grad

0 6x2 zum Anschluss des Roboters (94x8 vom Sockel bis zum Unterarm)

MPa 0,54 (bei Bedarf als Uberdruck)
1S0 9409-1-31.5
P67
CR800-D
313089

AN 22088

CR800-R + R16RTCPU

314056
314055

Kontaktieren Sie fiir weitere Informationen iiber ESD-, ATEX- und Reinraummodelle lhren Mitsubishi Electric-Vertriebspartner.
Weitere Modelle ohne das serienméBige 5-m-Leistungs- und Steuerkabel sind erhaltlich.



Abmessungen und Arbeitsbereiche
I

= Roboterarme RV-4FRLM
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Daten

= Industrieroboter RV-ZFRM/7FRLM/7FRLLM

St
',
R
==
—
RV-7FRLM

Merkmale/Funktionen

Freiheitsgrade (Anzahl der Achsen)

Montage

Konstruktion

Antriebssystem

Positionserkennung

Tragkraft Maximalwert

Reichweitenradius (bis zum Drehpunkt der J5-Achse)
Korper (J1)
Schulter (J2)

Ellbogen (J3)
Unterarmdrehung (J4)
Handgelenkneigung (J5)
Handgelenkdrehung (J6)
Korper (J1)

Schulter (J2)

Ellbogen (J3)
Unterarmdrehung (J4)
Handgelenkneigung (J5)
Handgelenkdrehung (J6)
Resultierende Maximalgeschwindigkeit

Zykluszeit (25 x 300 x 25 mm mit 1 kg Last)
Wiederholgenauigkeit bei der Positio-

Bewegungsbereich

Maximalgeschwindigkeit

nierung

Umgebungstemperatur

Gewicht
Unterarmdrehung (J4)

Nennmomente Handgelenkneigung (J5)
Handgelenkdrehung (J6)
Unterarmdrehung (J4)

Nenntragheitsmoment Handgelenkneigung (J5)
Handgelenkdrehung (J6)

Werkzeugverkabelung
Pneumatikschlauche fiir Werkzeuge
Pneumatikversorgungsdruck

Greiferflansch
Schutzart
Robotersteuergerat
IP67 Model
Bestellangaben
1P40 Model

Die Vertikal-Knickarmroboter
RV-7FRM/7FRLM/7FRLLM

Der Roboter RV-7FRM, mit einer no-
minalen und maximalen Tragkraft von
7 kg, setzt neue MaBstébe hinsichtlich
Geschwindigkeit, Flexibilitat, einfacher
Integration und leicht verstandlicher
Programmierung. Fur einen optimalen
Aktionsradius ist der Roboter in drei
Ausfuhrungen mit Reichweiten von
713 mm bis 1503 mm erhaltlich. Ether-
net, USB, Transportbandverfolgung,
die Mdglichkeit zum Anschluss einer
Kamera und zur Anbindung von Zu-
satzachsen gehoren zur Standardaus-
stattung aller MELFA-Roboter-Serien.

RV-7FRM-D/
RV-7FRM-R

6

RV-7FRLM-D/
RV-7FRLM-R

Besondere Merkmale:

= Zykluszeit von nur 0,32 s (RV-7FRM)
fUr einen 12-Zoll-Zyklus

= Enorm verbesserte Beweglichkeit
der Achsen J1 und J4 flr einen gro-
Beren Arbeitsbereich

= |nnen verlegte Kabel

= Schutzart IP67

= Reichweitenradius von bis zu
1503 mm (RV-7FRLLM)

* Kompatibel mit FR Plus und die MELFA High
Drive Funktion kann aktiviert werden

RV-7FRLLM-D
RV-7FRLLM-R

6 (Super-Langarm)

Boden-, Wand- oder Deckenmontage mdglich (Wandmontage mit Einschrankung in der J1-Achse)

Vertikal-Knickarm

AC-Servo (alle Achsen mit
Bremse)

Absolut-Encoder
kg 7
mm 713 908
480 (+240)
240 (-115-125)
156 (0-156)
400 (+200)
240 (-120-120)
720 (+360)
360 288
401 321
450 360
Grad/s 337
450
720
mm/s 11064 10977
s 0,32 0,35

Grad

mm 0,02

°C 0-40
kg 65 67
16,2
Nm 16,2
6,86
0,45
kgm? 0,45
0,10
8 Eingénge/8 Ausgénge

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

1503
380 (+190)

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

234
164
219
375

15300
0,63

+0,06

130

0 6x2 zum Anschluss des Roboters (04x8 vom Sockel bis zum Unterarm)

MPa 0,54 (bei Bedarf als Uberdruck)
1S0 9409-1-31.5

IP67

CR800-D/CR800-R + R16RTCPU

313091/ 313093/
Art-Nr. 314058 314060

313090/ 313092/

314057 314059

313095/
314062

313094/
314061

Kontaktieren Sie fiir weitere Informationen iiber ESD-, ATEX- und Reinraummodelle lhren Mitsubishi Electric-Vertriebspartner.

Weitere Modelle ohne das serienmiBige 5-m-Leistungs- und Steuerkabel sind erhéltlich.



Abmessungen und Arbeitsbereiche

= Roboterarme RV-7FRM/7FRLM/7FRLLM

1245,
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Daten

= Industrieroboter RV-13FRM/RV-13FRLM/RV-20FRM

RV-20FRM

Merkmale/Funktionen

Freiheitsgrade (Anzahl der Achsen)

Montage

Konstruktion

Antriebssystem

Positionserkennung
Nennwert

UELLEL Maximalwert

Reichweitenradius (bis zum Drehpunkt der J5-Achse)
Korper (J1)
Schulter (J2)

. Ellbogen (J3)
B h
ewegungsbereic Unterarmdrehung (J4)

Handgelenkneigung (J5)
Handgelenkdrehung (J6)
Korper (J1)
Schulter (J2)

Ellbogen (J3)
Unterarmdrehung (J4)
Handgelenkneigung (J5)
Handgelenkdrehung (J6)
Resultierende Maximalgeschwindigkeit

Zykluszeit (25 x 300 x 25 mm mit 1 kg Last)
Wiederholgenauigkeit bei der Positionierung

Maximalgeschwindigkeit

Umgebungstemperatur
Gewicht
Unterarmdrehung (J4)
Nennmomente Handgelenkneigung (J5)
Handgelenkdrehung (J6)
Unterarmdrehung (J4)
Nenntragheitsmoment  Handgelenkneigung (J5)
Handgelenkdrehung (J6)

Werkzeugverkabelung
Pneumatikschldauche fiir Werkzeuge
Pneumatikversorgungsdruck

Greiferflansch
Schutzart
Robotersteuergerat
IP67 Model
Bestellangaben
IP40 Model

Die Vertikal-Knickarmroboter
RV-13FRM/RV-13FRLM/RV-
20FRM

Die Hochleistungsroboter RV-13 und
RV-20 sind speziell zur Handhabung
schwerer Lasten geeignet. Durch den
kompakten und schlanken Armaufbau
lasst sich ein groBerer Bewegungsbe-
reich realisieren. Die Modelle fur die
iQ Platform verfliigen Uber eine Anti-
Kollisions-Funktion, die Zusammen-
stdBe nah nebeneinander arbeitender
Roboter verhindert.

RV-13FRM-D
RV-13FRM-R

6

RV-13FRLM-D
RV-13FRLM-R

Besondere Merkmale:

= |[nnen verlegte Kabel und Luft-
schlduche durch den Roboterarm

= Neue Getriebe flr ruhige und pra-
zise Positionierung und Bewegung

= Maximale Tragkraft von 20 kg
(RV-20FRM)

= Schutzart IP67 als Standard

* Kompatibel mit FR Plus und die MELFA High
Drive Funktion kann aktiviert werden

RV-20FRM-D
RV-20FRM-R

Boden-, Wand- oder Deckenmontage méglich
(Wandmontage mit Einschrénkung in der J1-Achse)

Vertikal-Knickarm
AC-Servo (alle Achsen mit Bremse)
Absolut-Encoder
12
13
mm 1094
380 (+190)
240 (-90-150)
167,5 (-10-157,5)
400 (+200)
240 (-120-120)
720 (=360)
290 234
234 164
312 219
375
375
720
mm/s 10450
s 0,53
mm +0,05
°C 0-40
kg 120 130
19,3
Nm 19,3
1
0,47
kgm2 0,47
0,14
8 Eingénge/8 Ausgénge
Primar: @ 6x2, sekundar: @ 6x8
MPa 0,54 (bei Bedarf als Uberdruck)

kg
1388

Grad

Grad/s

9700
0,68

IS0 9409-1-40
IP67
CR800-D/CR800-R + R16RTCPU
313097/ 313099/
Art-Nr. 314064 314066
© 313096/ 313098/
314063 314065

15
20
1094

110
110
110
124
125
360
4200
0,70

120
49,0
49,0

1,40
1,40

312663/
314068
313100/
314067

Kontaktieren Sie fiir weitere Informationen iiber ESD-, ATEX- und Reinraummodelle lhren Mitsubishi Electric-Vertriebspartner.
Weitere Modelle ohne das serienméBige 5-m-Leistungs- und Steuerkabel sind erhaltlich.



Abmessungen und Arbeitsbereiche
——

= Roboterarme RV-13FRM/RV-13FRLM/RV-20FRM

Arbeitsbereich bezogen

RV-13FRM/20FRM/13FRLM auf Punkt P
@ ~190- Minusseite)
97 A
Punkt P
= \\\ 0
& 3
_%i Punkt
N S
o
5 S Ro 2o
= L:Tti ]
C -
| S
il /
&
@8 O|  Arbeitsberdich
% @ bezogen auf
Punkt P
L 0
(Plusseite) +19
684 280 834
T30 ED 250
& | 155
2-68H7 100
Rz25
39

Variable Abmessungen

Robotermodell A B (H D E
RV-13FRM/20FRM 550 R964 R280 410 R554
RV-13FRLM 690 R1258 R328 565 R693

250
1
Ik47

135

-

F G
1191
1416

1004
1143

Rd

MaBe: mm
H J K
1414 R410 R1094
1708 R458 R1388




Daten

= Industrieroboter RV-35FR/50FR/8OFR

Roboter mit hoher Tragkraft Besondere Merkmale:

N . — RV-35FR/50FR/80FR

Diese Roboter mit Tragkraften von 35
kg bis 80 kg eignen sich fur Anwen-
dungen, die hdhere Traglasten und
groBere Reichweiten erfordern wie die Handhabung gréBerer Teile und
die CNC-Maschinenbeschickung, Prozesse.
die Handhabung groBer Teile, Palet-  « Mehrere Schutzarten und IP67 fiir
tierung und Endverpackung. verschiedene Anwendungsanfor-
derungen

= Die Langarmausfihrungen der Ro-
boter mit einer Reichweite von bis
zu 2100 mm kdnnen weiter ausein-
ander stehen und sie ermdglichen

agF
¢
|

= Nahtlose Integrierbarkeit in die
Mitsubishi Electric-Automatisie-
rungswelt

RV-35FR/50FR/80FR

Merkmale/Funktionen

RV-35FRM-D/
RV-35FRM-R '

RV-50FRM-D/
RV-50FRM-R '

RV-80FRM-D/
RV-80FRM-R '

Freiheitsgrade (Anzahl der Achsen) 6
Montage Boden
Konstruktion Vertikal-Knickarm
Antriebssystem AC-Servo (alle Achsen mit Bremse)
Positionserkennung Absolut-Encoder
Tragkraft kg 35 50 80
Reichweitenradius (bis zum Drehpunkt der J5-Achse) mm 2100
Korper (J1) 360 (+180)
Schulter (J2) 245 (-105-140)
) Ellbogen (J3) 290 (-135-155)
Bewegungsbereich Unterarmdrehung (J4) Grad 220 (+360)
Handgelenkneigung (J5) 290 (x145)
Handgelenkdrehung (J6) 900 (+450)
Korper (J1) 185 180 180
Schulter (J2) 180 180 180
. .. .. Ellbogen (J3) 185 185 160
Maximalgeschwindigkeit = Grad/s 250 260 185
Handgelenkneigung (J5) 260 260 165
Handgelenkdrehung (J6) 360 360 280
Resultierende Maximalgeschwindigkeit mm/s 13400 13400 12700
Wiederholgenauigkeit bei der Positionierung mm 0,06
Umgebungstemperatur °C 0-45
Gewicht kg 560
Unterarmdrehung (J4) 210 210 336
Nennmomente Handgelenkneigung (J5) Nm 210 210 336
Handgelenkdrehung (J6) 130 130 194
Unterarmdrehung (J4) 19,6 28 34
Nenntragheitsmoment ~ Handgelenkneigung (J5) kgm2 19,6 28 34
Handgelenkdrehung (J6) 7.7 1 13,7
Werkzeugverkabelung ;i)Eingangspunkte/S Ausgangspunkte/LAN x 1 (Kategorie
Pneumatikschléuche fiir Werkzeuge 0 10x2
Pneumatikversorgungsdruck MPa Max. 0,49
Schutzart IP65/IP67
Robotersteuergerat CR860-D/CR860-R + R16RTCPU
@ Bestellangaben Art.-Nr. ;8;3%/ ;8;3:1313/ ;gég?il

Weiterfiihrende Informationen erhalten Sie von Ihrem Mitsubishi Electric-Vertriebspartner.



Abmessungen und Arbeitsbereiche
I

= Roboterarme RV-35FR/50FR/80FR

RV-35FR/50FR/80FR

Arbeitsbereich bezogen
auf Punkt P (- Saite)

Punkt P

Arbeitsbereich bezogen
aut Punkt P (- Saite)

Bereich, in den Punkt P
nicht bewegt werden kann

Elamgerdonmurarden

o s
_tmetonpae

Draufsicht
1800

(298) (244)

2630

2-M5 Tiefe 10

of
< |
© H
® |
1
i
H
gl
©
o
Steuerpunkt
(Punkt R)
(2
o Bereich, in den (1310)

Bereich, in den Punkt P nicht bewegt werden
kann (Vorderteil)

J1:£180°

J2:-105°~+140°

J3:-135°~+155°

J4:+360°

J5:+145°

J6:+450°

(2)
Bereich, in den

Punkt P nicht be- \\\ o

wegt werden kann -
(Vorderteil)

Punkt P nicht be-
wegt werden kann
(Vorderteil)

260
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4-M6 Tiefe 11 15
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(2]
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o

6252

|
g
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\ \ s
7
\777 1
Arbeitsbereich N
bezogen auf ] The boundary of the
Punki P/ singularpoint of flange ”

wnware

“1)
Bereich, in den Punkt P nicht bewegt
werden kann (Vordertei)

= I
g « !
LN
2-013H9remer N

(fur Positionierung)

1. Die Haltung in der Seitenansicht

Bereich, in den Punkt P nicht
ewegt werden kann

Seitenansicht

Detailansicht
(562)

380
300

+0.1
j/?[
=

%

o|o|3|g
Slo(s|e
&6 (% 3|

8- 187X (M16ILAAR)

Die folgende Abbildung zeigt einen Roboter an der Position: J1=0°,J2=0°,J3=90°,J4=0°,J56=0°J6=0°
2. *1)Begrenzung des Arbeitsbereichs flr die Rickflache: Ist der Winkel der J-Achse J1<=-137° oder +137°<=J1,

dann ist der Betrieb der J2-Achse auf J2<=+127° begrenzt.

© 8H7 Tiefe 8

6-M8 Tiefe 13

Detailansicht der mechanischen Schnittstelle

3. *2) Bereich, in den Punkt P nicht bewegt werden kann Punkt P kann nicht in diesen Bereich bewegt werden. Diese Begrenzu-
ng gilt bei Auslieferung ab Werk, kann aber durch den Parameter MELTEXS aufgehoben werden.




Daten

= Kollaborative Roboter MELFA ASSISTA RV-5AS-D

Die kollaborativen Roboter

Besondere Merkmale:

= Einfacher und flexibler

— RV-5AS-D

MELFA ASSISTA erfordert keine beson-

: : = Einfache Steuerung
deren Kenntnisse oder Fachwissen.

= Einfache visuelle Programmierung
Moderne Sicherheitstechnik erméog-
licht es Menschen, mit Robotern in
Fertigungsprozessen zusammenzu-
arbeiten und sich den Arbeitsbereich

= Einfache Anbringung

= zu teilen.
|
)
] ©
RV-5AS-D
. Daten
Merkmale/Funktionen RV-5AS-D RV-5AS-D-S01
Freiheitsgrade (Anzahl der Achsen) 6
Montage Boden- oder Deckenmontage méglich
Konstruktion Vertikal-Knickarm
Antriebssystem AC-Servo (alle Achsen mit Bremse)
Positionserkennung Absolut-Encoder
Tragkraft Maximalwert kg 5
Reichweitenradius (bis zum Drehpunkt der J5-Achse) mm 910
Korper (J1) +240
Schulter (J2) +148
. Ellbogen (J3) +150
B Unterarmdrehung (J4) ELEY +200
Handgelenkneigung (J5) +120
Handgelenkdrehung (J6) +200
Korper (J1) 124 (59,6)
Schulter (J2) 124 (34,0)
. ... Elibogen (J3) 124 (34,0)
Maximalgeschwindigkeit Unterarmdrehung (J4) Grad/s 297 (142)
Handgelenkneigung (J5) 356 (215)
Handgelenkdrehung (J6) 360
et mn 003
Umgebungstemperatur °C 0-40
Gewicht kg 32
Unterarmdrehung (J4) 12,8
Nennmomente Handgelenkneigung (J5) Nm 12,8
Handgelenkdrehung (J6) 4,9
Unterarmdrehung (J4) 0,34
Nenntragheitsmoment Handgelenkneigung (J5) kgm? 0,34
Handgelenkdrehung (J6) 0,10
Mechanische Schnittstelle: 2 Eingdnge/4 Ausgénge
Werkzeugverkabelung Unterarm: 6 Eingdnge/0 Ausgénge
Basis: 0 Eingdnge/4 Ausgénge
Pneumatikschlduche fiir Werkzeuge Primér: @ 6x2, sekundéar: @ 4x4
Pneumatikversorgungsdruck MPa 0,54
Greiferflansch 1S0 9409-1-40
Lebensmitteltaugliches Schmierfett H1 in
Schutzart/Umgebung IP54/1S0 Klasse 5 allen Getrieben und Gelenken, Sechs-
kantschrauben aus rostfreiem Stahl
Robotersteuergerat CR800-D

Bestellangaben

Art.-Nr. 502852 502313



Abmessungen und Arbeitsbereiche
I

= Roboterarme RV-5AS-D

Die folgende Abbildung zeigt einen Roboter an der Position:
J1=0°, J2=0°, J3=90°, J4=0°, J5=0° und J6=0°

Draufsicht

Punkt P Weg

Punkt P

. @ 5H7 Tiefe 8 . .
% gbereich fur
(‘ 4-M5 Einschraubtiefe 8 :
*2) Bereich, in den Punkt !
P nicht bewegt werden J2: +148°
kann J3: £150°
H J4: £200°
> 7 Tl'efe 6 J5: £120°
0@\5 877 Grenzwert 910 910 J6: £200
S @f@é‘ bei nagh unten (625) Grenzwert
4 igi%irr'lcmetem 125 500 70.5 bei nach unten
Ansicht A: Detailansicht der mechanischen Schnittstelle ausgerichtetem Flansch
*2) Die Tiefe, in der die Schraube angezogen wird, ist 7,5 bis 8 mm. T - TT—
-7 \ R
) RO s > N
g Steuerpunkt ) - NG //" ‘\\\\
= o (PunktR) g N . \\
2 =
£ o \
S8 \ 3
=t 95 Punkt P Weg | =
ass) P B 3y
N|
(Montageflache);2 675 67.5
© (80) ! -
Rz25 -
‘ 1 \/
\ni )
e 1 = *1)
2y 3 | Begrenzung des o
2 B FrontSenontachen < - 3
Bl @ 217 /1) B
= 4-09 Befestigungsbohrung .~ Begrenzung des
- Arbeitsbereichs
Ansicht B: Detaillierte MontagemaBe fir die

Grenzwert des singuldren Punktes bei nach Front-/Seitenflachen

unten ausgerichtetem Handgelenk

Bereich, in den Punkt P
nicht bewegt werden kann

*1) Begrenzung des vorderen Arbeitsbereichs:

Ist der Winkel von J1: -62° < J1 < +207° oder J1 < -153°, dann ist J2 auf -96° < J2 begrenzt.
Ist der Winkel von J1: +42° < J1 oder J1 < -144°, dann ist J2 auf J2 < +96° begrenzt.

Ist der Winkel von J2: J2 < -95°, dann ist J3 auf J3 < +146° begrenzt.

Ist der Winkel von J2: J2 < +30°, dann ist J3 auf -146° < J3 begrenzt.

MaBe: mm
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Daten

= Industrieroboter RV-8CRL/12CRL

&

RV-8CRL

Merkmale/Funktionen

Freiheitsgrade (Anzahl der Achsen)

Montage

Konstruktion
Antriebssystem
Positionserkennung
Tragkraft

Maximalwert

Reichweitenradius (bis zum Drehpunkt der J5-Achse)

Bewegungsbereich

Maximalgeschwindigkeit

Korper (J1)

Schulter (J2)

Ellbogen (J3)
Unterarmdrehung (J4)
Handgelenkneigung (J5)
Handgelenkdrehung (J6)
Korper (J1)

Schulter (J2)

Ellbogen (J3)
Unterarmdrehung (J4)
Handgelenkneigung (J5)
Handgelenkdrehung (J6)

Resultierende Maximalgeschwindigkeit
Zykluszeit (25 x 300 x 25 mm mit 1 kg Last)
Wiederholgenauigkeit bei der Positionierung

Umgebungstemperatur
Gewicht

Nennmomente

Nenntragheitsmoment

Werkzeugverkabelung

Unterarmdrehung (J4)
Handgelenkneigung (J5)
Handgelenkdrehung (J6)
Unterarmdrehung (J4)
Handgelenkneigung (J5)
Handgelenkdrehung (J6)

Pneumatikschlauche fiir Werkzeuge
Pneumatikversorgungsdruck

Greiferflansch
Schutzart
Robotersteuergerat

Bestellangaben

Der Vertikal-Knickarmroboter
RV-8CRL und RV-12CRL

Neben einem schlanken, kompakten
AuBeren und einer kleinen Roboterba-
sis zeichnet sich seine Bauform durch
minimale Uberstehende Komponenten
an der Vorderseite, der Ruickseite und
den Seiten aus. Somit verringert sich
im Betrieb die Gefahr unerwlnschter
Kontakte mit umliegenden Einrichtun-
gen. Dadurch ist der Roboter ideal fir
die Integration in Automatisierungszel-
len und Fertigungsanlagen geeignet.

RV-8CRL-D-S15
6
Boden-, Wand- oder Deckenmontage

mdglich (Wandmontage mit Einschrénkung

in der J1-Achse)
Vertikal-Knickarm
AC-Servo (alle Achsen mit Bremse)
Absolut-Encoder
kg 8
mm 931
+170
+110
0-165
+200
+120
+360
288
321
360
337
450
720
mm/s 10500
s 0,44
mm =+0,02
°C 0-40
kg 41
16,2
Nm 16,2
6,86
0,45
kgm? 0,45
0,10
15 Pins, D-Sub
0 6x2
MPa 0,54
IS0 9409-1-40
IP65
CR800-D

Grad

Grad/s

Art.-Nr. 492799

Besondere Merkmale:

Kompakte und funktionale Bauform

Hohes zulassiges Moment und zu-
l&ssiges Tragheitsmoment fUr Bei-
spielsweise groBe Greifer.

Erweiterter effektiver Arbeitsbereich

Riemenlose Koaxialantriebe in den
meisten Axen

Intern verlegte Kabel und Schlauche
Keine Backup-Batterie

= Schutzart IP65

E/A-Optionskarte 2D-TZ378 mit 32
Eing&dngen/32 Ausgangen ist bereits
integriert

RV-12CRL-D-S15

Boden- oder Deckenmontage maglich

12

1504
+170
-90-150
0-170
+190
+120
+360
270

253

290
487
480

780
10500
0.38
+0.04
0-40
110
26.5
26.5

1

0.9

0.9

0.3
15-pins x2
0 6x2, 0 8x1

713769



Abmessungen und Arbeitsbereiche
I

= Roboterarme RV-8CRL/RV-12CRL

1020

£

@ 5H7 Tiefe 8

4-M5 Einschraubtiefe 8 ™!

Arbeitsbereich
Punkt P

Begrenzung der

Handgelenkneigung
Arbeitsbereich
of Steuerpunkt (Punkt R) Punkt P
E ‘ 9305 9305
85, 470
Ansicht A: Detailansicht der en Schnittstell
*1) Die Tiefe, in der die Schraube angezogen wird, ist 7,5 bis 8 mm.
) 97
£ (160) 4-09 Befestigungs- 8
S5|8] bohrung
=g (@ 80 80 |
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4] © o
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& g =
o
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5 8|8 k‘/@
- & vl e o 8
b
Rz25 Grenzwert des g
singularen
(Montageflache) Punktes :
Ansicht B: Detaillierte MontagemaBe bei nach unten b
ausgerichtetem Pay Freiraum fur
Handgelenk B Kabelanschluss
MaBe: mm
2 P
<& Punkt P Weg
. Q
A2 o2
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N
NV
AN
. T
. ~.
/ b
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l ‘ D254y
/ 'efe 10
® 20 Y /
. .
oo =y %0,
Ansicht C: Detailansicht der
mechanischen Schnittstelle
Grenzwert bei nach unten ™
ausgerichtetem Flansch
)
= Steuerpunkt
g9 PunktR) 122 760
ISR
S22
LT Sl ==
ew 39 "~
SE=E 143+40.1 256.3 ON\)ﬂ Bkt \ -
o ey P Weg \
S \
M o8 |
(Referenz- © (24’0) *0»\% 3 ) = e .
installations- & 5 ). L ~ E
5 + / o
flache) 120 120 / 3
Rz25 O / N 4 g
i g
5 A / -
+ o / ! f —
™ o 00| [
< — = i - g
E 1 = \ 1 )
—~ o) \ |
- 29 o] i : o <
Qo O 4 N F
N T 4 — & \ 250 oder mehr
I b Minimum | | (Wartungsfreiraur) o
390 3
Begrenzung des
) 12640.03 voderon Abee
N ) bereichs
2 =
Y o 285 310
v ) 1069.4 12447
- Ansicht unten F: Cremewert des singuan ® sind die doppelten Abmessungen.
o Detaillierte MontagemaBe unktes bei nach unten Begrenzung des vorderen Arbeitsbereichs:

ausgerichtetem Handgelenk

Ist der Winkel von J1: -170 < J1<-162 oder +102 <J1<+170,
dannist J2 auf -90 < J2 +128 begrenzt.
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Daten

= Industrieroboter RH-1FRHR

Merkmale/Funktionen

Freiheitsgrade (Anzahl der Achsen)

Montage
Konstruktion
Antriebssystem
Positionserkennung
Bremse
Nennwert
Tragkraft Maximalwert
Maximale Reichweite
J1
Bewegungsbereich 42
J3(2)
J4 (© Achse)
J1
Maximalgeschwindigkeit 92
J3(2)
J4 (© Achse)

Resultierende Maximalgeschwindigkeit
Zykluszeit (25 x 300 x 25 mm mit 1 kg Last)

Nenntragheitsmoment Nenr.lwert
Maximalwert

e - X-, Y-Richtung

iederholgenauigkei T

bei der Positionierung  J° (Z-Richtung)
J4 (© Achse)

Umgebungstemperatur

Gewicht

Werkzeugverkabelung
Pneumatikschlduche fiir Werkzeuge
Pneumatikversorgungsdruck
Schutzart

Robotersteuergerat

Bestellangaben

SCARA-Roboter fiir
Uberkopfmontage

Durch seine besonders kompakte
BaugroBe und die Moglichkeit zur
Montage Uber der Anwendung nimmt
der RH-1FRHR keinen nennenswerten
Platz in unmittelbarer Na&he des
Installationsorts in  Anspruch.
Arbeitszellen kdnnen deshalb kleiner
ausgelegt werden.

Der RH-1FRHR5515 st ein
Hochgeschwindigkeits-Roboter fur
die Handhabung kleiner Teile bis zu
1 kg. Bis zu 150 Picks pro Minute
inklusive Transportbandverfolgung
und Greifzeiten sind mdaglich.

Daten
RH-1FRHR5515-D
4

Besondere Merkmale:

= 4-achsiger Hochgeschwindigkeits-
Roboter fur kurzeste ,Pick-and-
Place”-Zyklen (Zykluszeit von nur
0,28 s)

= Bis zu 150 Picks pro Minute inklu-
sive Transportbandverfolgung und
Greifzeiten

= Platzsparende und flexible Instal-
lation

= Optional mit integriertem Vakuum-
ventil und Faltenbalg fUr hdchste
Ansprlche in pharmazeutischen
Anwendungen oder in der Nah-
rungs- und Genussmittelindustrie

RH-1FRHR5515-R

Boden-, Wand- oder Deckenmontage mdglich

Horizontal-Knickarm
AC-Servo
Absolut-Encoder

Achsen J1, J2, J4: ohne Bremse; Achse J3: mit Bremse

1
kg 3
mm 550
Grad +177
Grad +145
mm 150
Grad +360
Grad/s 3375
Grad/s 720
mm/s 765
Grad/s 3000
mm/s 6267
s 0,28
0,005
0,005
mm +0,012
mm =0,01
Grad +0,004
°C 0-40
kg 49

kgm?

Hand: 8 Eingdnge/8 Ausgénge, 8 Signalkabel
Primér: @ 6x2 (sekundér: @ 4x8 optional)

MPa 5 +10 % fiir Pneumatik am Greifer

IP20 (IP65/1S0-Klasse 5 mit zuséatzlichem Faltenbalg)

CR800-D
Art.-Nr. 312997

Weitere Modelle ohne das serienméBige 5-m-Leistungs- und Steuerkabel sind erhaltlich.

CR800-R + R16RTCPU
313661



Abmessungen und Arbeitsbereiche
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= Roboterarme RH-1FRHR

| RHIFRHR

Begrenzung des Winkels
(fir J1>-155°)

Begrenzung des Winkels

Begrenzung des Winkels
(fir J1>-155%)

47

50 (282.8)

=<
:i:
<

450
357
488
136
_110_

S
{

155¢

Begrenzung des Winkels
Begrenzung des Winkels (fur J1>-155°)
(fur J1>-155°)

170°

MaBe: mm




Daten

= Industrieroboter RH-3FRHR

RH-3FRHR

Merkmale/Funktionen

Freiheitsgrade (Anzahl der Achsen)

Montage
Konstruktion
Antriebssystem
Positionserkennung
Bremse
Nennwert
Tragkraft Maximalwert
Maximale Reichweite Arm 1 + Arm 2
J1
) J2
Bewegungsbereich 3(2)
J4 (© Achse)
J1
Maximalgeschwindigkeit 92
J3(2)
J4 (© Achse)
Resultierende Maximalgeschwin-
digkeit
Zykluszeit (25 x 300 x 25 mm mit 1 kg Last)
Nenntragheitsmoment Nenr.lwert
Maximalwert
. o X-, Y-Richtung
\Flj\ggﬁggi(‘)alrguenngamgkelt bei der J3 (Z-Richtung)
J4 (© Achse)
Umgebungstemperatur
Gewicht

Werkzeugverkabelung
Pneumatikschlduche fiir Werkzeuge
Pneumatikversorgungsdruck
Schutzart

Robotersteuergerat

Bestellangaben

Die SCARA-Roboter
RH-3FRHR

Durch seine besonders kompakte
BaugroBe und die Moglichkeit zur
Montage Uber der Anwendung nimmt
der RH-3FRHR keinen nennenswerten
Platz in unmittelbarer Nahe des Instal-
lationsorts in Anspruch. Arbeitszellen
kénnen deshalb kleiner ausgelegt
werden. Sein Arbeitsbereich umfasst
dabei einen Vollkreiszylinder mit 700
mm Durchmesser und 150 mm Hoéhe.
Innerhalb dieses Bereichs kann er je-
den Punkt mit einer Wiederholgenau-
igkeit von £0,01 mm anfahren — und
das wenn nétig mit einem maximalen
Gewicht von bis zu 3 kg.

Daten
RH-3FRHR3515-D-S25
4

Uberkopf
Horizontal-Knickarm
AC-Servo
Absolut-Encoder

Besondere Merkmale:

= Geringster Platzbedarf durch Uber-
kopfmontage

Nur 24 kg Gewicht

= Zykluszeit von nur 0,32 s

Hohe Stabilitdt durch kompakte
Bauform

= |nnen verlegte Pneumatikschlauche
und Signalkabel

RH-3FRHR3515-R-S25

Achsen J1, J2, J4: ohne Bremse; Achse J3: mit Bremse

1
kg 3

mm 350

Grad 450 (+225)
Grad 450 (+225)

mm 150

Grad 1440 (£720)
Grad/s 672
Grad/s 708

mm/s 1500
Grad/s 3146
mm/s 6267 (J1, J2)

s 0,32

0,005
0,05

mm =+0,01

mm 0,01
Grad +0,01

°C 0-40

kg 24

kgm?

8 Eingdnge/8 Ausgénge (Option: 8 Ausgénge)/8 Reserveleitungen
Primar: @ 6x2 (sekundér: @ 4x8 optional)

MPa 5 +10 % fiir Pneumatik am Greifer
1P20
CR800-D

Art.-Nr. 312998

CR800-R + R16RTCPU
314028

Kontaktieren Sie fiir weitere Informationen iiber IP65- und Reinraummodelle Ihren Mitsubishi Electric-Vertriebspartner.
Weitere Modelle ohne das serienmiBige 5-m-Leistungs- und Steuerkabel sind erhéltlich.
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= Roboterarme RH-3FRHR

| RH-3FRHR
(901)41 (180) 175 175 53
. o J4-Achse Mitte
Roboter- E Installations-
o .Nquunkt o oberflache
a va C /7 4-M8 Bohrung zum Anheben
) o C 4- @ 9 Montagebohrung
f L] L1
L
2] IR s
N
IW 5I e a 247] 2-M12
Bohrung flr
2 m— ¢ Tansportdsen
J2
$2
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| 'HE .
’—L T I Bewegungsbereich
T 1£720°
J3

135

Bewegungsbereich
:0-150 mm

150s t
=

Bewegungsbereich Achse J2

Bewegungsbereich
Achse J1
MaBe: mm




)
o
=3
o
-
[©]
=

Daten

= Industrieroboter RH-FRH

3
=
e
\
iy |
at— N
o
RH-12FRH

Die SCARA-Roboter RH-FRH

SCARA-Roboter sind aufgrund ihrer
kurzen Zykluszeit ideal fur das Sortie-
ren, Palettieren und die Montage von
Komponenten. Dank der von Mitsu-
bishi Electric neu entwickelten Moto-
ren, der hohen Armsteifheit und der
einzigartigen Steuerungstechnologie
sind die Roboter der RH-FR-Serie die
schnellsten ihrer Klasse.

Merkmale/Funktionen

Freiheitsgrade (Anzahl der Achsen)

Montage
Konstruktion
Antriebssystem
Positionserkennung
Bremse
Nennwert
Tragkraft Maximalwert
Maximale Reichweite Arm 1 + Arm 2
J1
’ J2
Bewegungsbereich J3(2)
J4 (© Achse)
J1
Maximalgeschwindigkeit 92
J3(2)
J4 (© Achse)

Resultierende Maximalgeschwindigkeit
Zykluszeit (25 x 300 x 25 mm mit max. 2 kg Last)

Nenntragheitsmoment Nenr.1wert
Maximalwert

e A X-, Y-Richtung

iederholgenauigkeit bei der  Ri

Positionierung J3 (Z-Richtung)
J4 (© Achse)

Umgebungstemperatur

Gewicht

Werkzeugverkabelung
Pneumatikschlduche fiir Werkzeuge
Pneumatikversorgungsdruck
Schutzart

Robotersteuergerat

Bestellangaben

RH-6FRH

Die reduzierte Taktzeit von nur 0,29
Sekunden flr einen 12-Zoll- Zyklus
fuhrt zu einer erhdhten Produktivitat
und einem verbesserten kontinuierli-
chen Betrieb.

Besondere Merkmale:

= AnschlUsse fur pneumatische
Greifer, Ethernet, USB, Bandver-
folgungs-Funktionen, Kamera-

RH-3FRH5515-D/
RH-3FRH5515-R

4
Bodenmontage
Horizontal-Knickarm
AC-Servo
Absolut-Encoder

RH-6FRH5520N-R

RH-6FRH5520N-D/

Schnittstelle, Hand-E/As, Zu-
satzachsensteuerung und eine
Schnittstelle fur GOT-Bediengerate.

= Komplett innenliegende Verkabe-

lung mit Durchfiihrung bis Spin-
delende flr Schutz und Sicherheit

= FUr den RH-6/12/20FRH gilt der fur

Industrieanlagen bewéhrte Schutz
nach IP54 (optional IP65)

RH-12FRH8535N-D/
RH-12FRH8535N-R

RH-20FRH10035N-D/
RH-20FRH10035N-R

Achsen J1, J2, J4: ohne Bremse; Achse J3: mit Bremse

- 1 3 5
3 6 12 20
mm 550 550 850 1000
Grad 340 (x170)
Grad 290 (+145) 306 (x153)
mm 150 200 350
Grad 720 (+360)
Grad/s 400 280
Grad/s 720 670 450
mm/s 1100 2400 2800 2400
Grad/s 3000 2500 2400 1700
mm/s 8300 11350 13283
s 0,51 0,29 0,30 0,36
kg 0,005 0,01 0,025 0,065
0,06 0,12 0,3 1,05
mm +0,012 +0,015
mm +0,010
Grad +0,004 +0,005
°C 0-40
kg 32 37 69 77
8 Eingdnge/8 Ausgénge (20 Adern insgesamt)
Primér: @ 6x2, sekundar: @ 4x8
MPa 5 +10 % fiir Pneumatik am Greifer
1P20 IP54 (IP65 mit zusétzlichem Faltenbalg)
CR800-D/CR800-R + R16RTCPU
Art-Nr. 312930/ 312985/ 312991/ 312995/
313651 313666 313672 313676

Kontaktieren Sie fiir weitere Informationen iiber ESD- und Reinraummodelle lhren Mitsubishi Electric-Vertriebspartner.

Weitere Modelle ohne das serienméBige 5-m-Leistungs- und Steuerkabel sind erhiltlich.
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= Roboterarme RH-FRH
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Variable Abmessungen

Robotermodell A
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RH-12FRH/20FRH
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Daten

= Industrieroboter RH-CRH

Die SCARA-Roboter RH-CRH

Diese Roboter erweitern das Produktportfolio der SCARA-Roboter von Mitsu-
bishi Electric und sind die ideale Ldsung fur alle Pick & Place-, Montage- und
Bandverfolgungsanwendungen, bei denen eine kosteneffiziente Losung erfor-
derlich ist. Dank ihrer kompakten Bauform und ihres groBen Arbeitsbereichs
sind die RH-CRH-Roboter fur eine Vielzahl von Anwendungen geeignet. Ein
Servomotor mit batterielosem Absolut-Encoder gewahrleistet eine einfache
Wartung und einen problemlosen Betrieb.

Besondere Merkmale:

= Kompakter, platzsparender Roboterarm
= Leichte Roboterarme

“. = Hochgeschwindigkeitsbetrieb und hohe Leistung fur gesteigerte Produktivitat
= Hervorragende Kosten-Nutzen-Bilanz

= Die Option MELFA SafePlus unterstitzt Sicherheitstiberwachungsfunktionen
und kann die Sicherheitslogik direkt im Robotersteuergerét ohne Einsatz einer
RH-3CRH Sicherheits-SPS handhaben

= E/A-Optionskarte 2D-TZ378 mit 32 Eingdngen/32 Ausgéangen ist bereits
integriert

Merkmale/Funktionen

RH-3CRH4018-D-S15 RH-6CRH6020-D-S15 RH-6CRH7020-D-S15
Freiheitsgrade (Anzahl der Achsen) 4
Montage Bodenmontage
Konstruktion Horizontal-Knickarm
Antriebssystem AC-Servo
Positionserkennung Absolut-Encoder
Bremse Achsen J1, J2: ohne Bremse; Achsen J3, J4: mit Bremse
Nennwert 1 2
Tragkraft Maximalwert kg 8 6
Maximale Reichweite mm 400 600 700
J1 Grad 264 (+132)
) J2 Grad 282 (+141) 300 (+150)
Bewegungsbereich B mm 180 200
J4 (0 Achse) Grad 720 (+360)
J1 Grad/s 720 420 360
J2 Grad/s 720
Maximalgeschwindigkeit J3 mm/s 1100
J4 Grad/s 2600 2500
J1+J2 mm/s 7200 7800
Zykluszeit (25 x 300 x 25 mm mit 1 kg Last) s 0,44 0,41 0,43
Nennwert 0,005 0,01
Nenntragheitsmoment ) kgm?
g Maximalwert g ?6,00575) ?6?128)
. o X-, Y-Richtung mm =0,01 +0,02
\é\ggﬁgﬁ%rguenngamgkelt bei der J3 (Z-Richtung) mm =001
J4 (0 Achse) Grad +0,01
Umgebungstemperatur °C 0-40
Gewicht kg 14 17 18
Werkzeugverkabelung 15 Pins, D-Sub
Pneumatikschlduche fiir Werkzeuge 0 6x2, 0 4x1
Pneumatikversorgungsdruck MPa 0,5 +10 %
Schutzart 1P20
Robotersteuergerat CR800-D
Bestellangaben Art.-Nr. 500837 500838 500839

Fiir Modelle mit eingebautem Faltenbalg wenden Sie sich bitte an Ihren Ansprechpartner bei Mitsubishi Electric.
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Merkmale/Funktionen RH-10CRH6020-D-S15  RH-10CRH7020-D-S15  RH-10CRH8020-D-S15  RH-20CRH8542-D-S15  RH-20CRH10042-D-S15
RH-10CRH6030-D-S15 RH-10CRH7030-D-S15 RH-10CRH8030-D-S15
Freiheitsgrade (Anzahl der Achsen) 4
Montage Bodenmontage
Konstruktion Horizontal-Knickarm
Antriebssystem AC-Servo
Positionserkennung Absolut-Encoder
Bremse Achsen J1, J2: ohne Bremse; Achsen J3, J4: mit Bremse
Nennwert 5 10
Tragkraft Maximalwert kg 10 20
Maximale Reichweite mm 600 700 800 850 1000
J1 Grad 264 (+132) 340 (x170)
J2 Grad 300 (+150) 290 (+145) 306 (+153)
B bereich
ewegungsbereic B mm 588 420
J4 (0 Achse) Grad 720 (+360)
J1 Grad/s 420 375
- J2 Grad/s 720 600
aximal-
geschwindigkeit 23 mm/s 1100 2300
J4 Grad/s 2700 1600
J1+J2 mm/s 9110 9840 10570 10530 11510
Zykluszeit
(25 x 300 x 25 mm mit 1 kg Last) j 04 Liz Ly
Nenntragheits- Nennwert Kam? 0,02 0,05
moment Maximalwert g 0,3 1,0
. X-, Y-Richtung mm 0,02 +0,025 +0,025
Wiederholgenau- 13
igkeit bei der o mm 0,01
Positionierung ol i
J4 (0 Achse) Grad +0,01
Umgebungs- o .
temperatur - Eat
Gewicht kg 20 21 54 57
Werkzeugverkabelung 15 Pins, D-Sub 15 u. 9 Pins, D-Sub
Pneumatikschléuche fiir Werkzeuge 0 6x2, 0 4x1 0 8x2, 0 6x2
Pneumatik-
versorgungsdruck MPa 0,510 %
Schutzart IP20
Robotersteuergerat CR800-D
732974 732975 732976
Bestellangaben Art.-Nr. 732977 732978 732979 732980 732981



Abmessungen und Arbeitsbereiche

= Roboterarme RH-CRH
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Robotermodell
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Systemiibersicht
b

= Systemkonfiguration FR-D-Serie

Optionen flr den
Roboterarm Impuls-

MMW Lieferumfang encoder

Spiralschlauch flr
Greifhand

B>~

Anschlusskabel flir
Handsteuersignale

Encoder-
schni
stelle

Anschlusskabel flr Ethernet

Handsensorsignale Dezentrale parallele Anschlusskabel
- Ein-/Ausgangs- flr externe Ein-/
> schnittstelle Ausgénge

KQJ/) ly:

T

Magnetventil T "
Set zur internen
Kabel- und Anschluss flir Interne paraliele —
)
;chlauchv;erlegung Zusatzachsen Schnittstelle fir ~ Anschlusskabel
OX ZUr externen Ein-/Ausgange flr externe Ein-/ : .
Kabel- und USB-Kom- 9eng Ausgénge SpelCh,er
Schlauchverlegung munikation programmierbare
CC-Link/Profibus- Steuerung
A = Schnittstelle
Teaching Box et
(optional) 4 .
Sicherheits- Netzwerkkarte
option MELFA (EtherNet/IP/Profinet/ GOT
SafePlus CC-Link IE Field)
g
% Smart Plus
Karte zur Funktions-
USB-Kabel erweiterung
=53 Servo
SSCNET lII/H
RT ToolBox3 (Standard/Pro) (MR-J4-B)

L Systemkonfiguration FR-R-Serie (iQ-R Platform)

Optionen fur den
Roboterarm

Ethernet m

Spiralschlauch fir
Bilderfassungssystem

Greifhand

Encoder-

Anschlusskabel fiir schnittstelle

Handsteuersignale

Anschlusskabel fir
Handsensorsignale

NC-Steuerung

Magnetventil

Set zur internen
Kabel- und
Schlauchverlegung
Box zur externen
Kabel- und
Schlauchverlegung

GOT

Teaching Box

(optional)
Sicherheitsoption
MELFA SafePlus
Optionale Software
USB-Kabel SSCNET III/H
USB- Funktion zur
Kommunikation Steuerung

von Zusatz-
RT ToolBox3 (Standard/Pro) achsen

(MR-J4-B)



Robotersteuergerit
——

= Technische Daten der Steuergerate

Leistungsstarkes Steuergerat

Zu jedem Robotersystem gehort ein
eigenes kompaktes, modulares Steu-
ergerét, das die CPU und die Leis-
tungselektronik zur Steuerung des
Roboters enthalt.

Anbindung der Steuergeréte an ver-
schiedene Netzwerke moglich.

In allen Steuergeraten sind bereits
Funktionen wie die Ethernet- oder USB-

Steuergerdt CR800 Anbindung, die Steuerung zusatzlicher
Die Steuergerate von Mitsubishi Elec-  Achsen Uber SSCNET IlI/H und eine
tric zeichnen sich durch eine beson-  Schnittstelle zum Anschluss eines En-
dere schlanke und kompakte Bauform  coders fUr die Transportbandverfolgung
aus. Alle Steuerungen werden unab-  standardmaBig implementiert.
hangig davon, welcher Boboter an ih- In der CR800-Steuerung ist auBerdem
nen angeschlossen ist, in der gleichen L N

. . die Ein- und Ausgangskarte fur den
Programmiersprache programmiert ; )

. , ) Anschluss von einer pneumatischen

und verwenden die gleichen Optio- . . .

. oder elektrischen Hand integriert.
nen. Um die Robotersteuerung auf
anwendungsbezogene Funktionen
zu erweitern, werden Optionskarten
einfach auf Steckplatze in der Steu-
erung gesteckt. Somit ist z. B. eine

Merkmale/Funktionen CR800-D CR800-R

RV-2FR/2FRL/4FR/AFRL/7FR/7FRL/7FRLL/13FR/13FRL/20FR/RV-5AS/RV-8CRL/RV-12CRL

Im Lieferumfang (Robotertyp) enthalten
RH-1FHR/3FRHR/3FRH/6FRH/12FRH/20FRH/RH-CRH

Roboter-CPU —

Positioniermethode PTP- und CP-Positionierung
Anzahl der steuerbaren Achsen
Programmiersprache
Positionshestimmung

MELFA-BASIC V/VI
Teaching, manuelle Dateneingabe (MDI)
Anzahl

Teaching-Positionen 33000

Anzahl Programmschritte 78000

Anzahl Programme 512

Allgemeine Ein-/Ausgdnge Bis zu 256 optional

Spezielle Ein-/Ausgange  Zugeordnet zu allgemeinen Ein-/Ausgéngen
Hand auf/zu 8 Eingdnge/8 Ausgédnge

Not-Halt Ein-/Ausgange 1 (redundant)

Tiir-SchlieBkontakt-
Eingang 1 (redundant)

Zustimmschalter-Eingang —
Betriebsarten-Ausgang 1 (redundant)

Speicherkapazitat

Externe
Ein-/Ausgénge

Fehlerausgang 1 (redundant)
gr):g?grcohrggﬁtlon zusétzli- 1 (redundant)
Ethernet 1 (10BASE-T/ 100BASE-TX/1000BASE-T)
USB 1 (Ver. 2.0, nur zum Gerateanschluss, Mini-B-
Anschluss)
SD-Speichersteckplatz 1
Umgebungstemperatur °C 0-40
Relative Luftfeuchtigkeit %RH 45-85

R16RTCPU

6 Roboterachsen + 2 interpolierende Achsen + 6 unabhdngige Achsen

Bis zu 8192 gemeinsam mit SPS-CPU
Gemeinsame Ein-/Ausgange der Multi-CPU

1 (USB-Anschluss der CPU der speicherprogrammier-
baren Steuerung kann verwendet werden)

0-40 (Steuergerat)/)/0-55 (Roboter-CPU)

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

Spannungs-
versorgung
Leistungsaufnahme
Abmessungen (BxHXT) inklusive der FiilBe mm 430x99,5x425
Gewicht kg 12,5
Konstruktion (Schutzart)
Erdung Q 100 oder kleiner (Erdung Klasse D)

Versorgungsspannung V' RV-7FRLL/13FR(L)/20FR: 3-phasig 180-253 V AC oder 1-phasig 207-253 V AC
RV-5AS: 1-phasig 100-120 V AC (200-230 V AC), RV-8CRL/RV-12CRL, RV-8CRL, RH-CRH: 200-230 V AC

KVA RV-2FR(L), RH-3FRH, RH-3CRH/6CRH: 0,5; RV-4FR(L), RH-3FRHR/6FRH, RV-5AS: 1,0;
RH-1FRHR/12FRH/20FRH, RH-10CRH/20CRH: 1.5; RV-7FR(L), RV-8CRL: 2.0; RV-7FRLL/13FR(L)/20FR: 3.0

Bodenaufstellung (vertikale und horizontale Montage mdglich) (IP20) + optionale IP54-Schutzbox erhéltlich

ojei0bi0n0)g m
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Robotersteuergerit
——

Merkmale/Funktionen

Im Lieferumfang (Robotertyp) enthalten
Roboter-CPU

Positioniermethode

Anzahl der steuerbaren Achsen
Programmiersprache
Positionsbestimmung

CR860-D
RV-35FR/50FR/80FR
Integriert

PTP- und CP-Positionierung

CR860-R

R16RTCPU

6 Roboterachsen + 2 interpolierende Achsen + 6 unabhdngige Achsen

MELFA-BASIC V/VI
Teaching, manuelle Dateneingabe (MDI)

Anzahl Teaching-Positionen 39000

Speicherkapazitit ~ Anzahl Programmschritte 78000
Anzahl Programme 512
Allgemeine Ein-/Ausgénge Bis zu 256 optional
Spezielle Ein-/Ausgange Zugeordnet zu allgemeinen Ein-/Ausgéngen
Hand auf/zu 12 Eingadnge/8 Ausgange
5 Not-Halt Ein-/Ausgange 1 (redundant)
E;(nt?/rl?:sgénge Tiir-SchlieBkontakt-Eingang 1 (redundant)
Zustimmschalter-Eingang 1 (redundant)
Betriebsarten-Ausgang 1 (redundant)
Fehlerausgang 1 (redundant)

Synchronisation zusétzlicher

Achsen
Ethernet

USB

mitgeliefert, fest

Leistungs- und optional, fest

Steuerkabel

optional, flexibel
Umgebungstemperatur
Relative Luftfeuchtigkeit
Spannungs- Versorgungsspannung
versorgung Leistungsaufnahme
Abmessungen Steuergerat
(BxHxT) Transformatoreinheit
Gewicht Steuergerat

Transformatoreinheit
Konstruktion (Schutzart)
Erdung

1 (redundant)

1 (10BASE-T/ 100BASE-TX/1000BASE-T)

1 (Ver. 2.0, nur zum Gerateanschluss, Mini-B-
Anschluss)

m 7
m 12,17, 22
m 7,12,17,22
°C 0-45
%RH 10-85
V' 3-phasig 378-462 V AC mit Transformatoreinheit
kVA 10
mm 670x670x500
mm 670x515x502
kg 80
kg 120
Bodenaufstellung/Gehéuse Typ IP54 (Liifterteil: IP2X)
Q 100 oder kleiner (Erdung Klasse D)

Bis zu 8192 gemeinsam mit SPS-CPU
Gemeinsame Ein-/Ausgange der Multi-CPU

1 (USB-Anschluss der CPU der speicherprogrammier-
baren Steuerung kann verwendet werden)

0-45 (Steuergerét)/)/0-55 (Roboter-CPU)



Robotersteuergerit
——

= Abmessungen der Steuergerate
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Teaching Box und Handsets
I

= Teaching Box fiir die Roboterserie

R86TB

R32TB

——
l R86TB Wand-
halter

Betrieb und Programmierung

Die Hochleistungs-Teaching Box
R86TB ist eine umfassende Ldsung,
die erweiterte Funktionalitat, Benut-
zerfreundlichkeit und Kostenreduzie-
rung vereint. Dadurch werden lhre
Automatisierungsprozesse effizienter
und kostengunstiger.

Verbesserte Verarbeitungsgeschwin-
digkeit und groBes 10,1” High-Defini-
tion-Display fur reibungslose und fle-
xible Bedienung. Weiterhin bietet die
TB sichere physische Tasten fur eine
taktile und konsistente Bedienung.

Daten R86TB
Kompatibilitat RV-Serie/RH-Serie

Funktionen .

Ausgestattet mit den wichtigsten
Funktionen der Roboter-Engineering-
Software RT Toolbox3, kénnen Be-
nutzer ihr Wissen und ihre Fahigkeiten
beim Einsatz der R86TB schnell effek-
tiv ausnutzen.

Die R86TB verflgt Uber eine hochmo-
derne 3D-Anzeige mit von RT3 erstell-
ten Display-Layouts. Im 3D-Modus
kann die Bewegung des Roboters
visualisiert und Uberpruft werden.

R32TB
RV-Serie/RH-Serie

Bedienen, Programmieren und Uberwachen simtlicher Roboter-Funktio-

Auslesen von Informationen auch

wahrend des laufenden Betriebs;

Auslesen von Informationen auch

Programmeditierung mit einfacher ~ wéhrend des laufenden Betriebs;

Programmierung und

Uberwachung
reiche auf dem 3D-Monitorbild-
schirm; Datenanalysemdglichkei-
ten zur Fehlersuche

Software

Typ/GroBe
Display
Ausfiihrung

Schnittstellen

Anschlussart
Schutzart IP65
Gewicht kg 1,2

Robotersteuergeréts

Bestellangaben  Art.-Nr. 687249

2F-TBSTS-01,

Zubehor 2F-TBEMGSTS-01

TB-Sicherheitsbox fiir
EMG-Ausgangssignale

Funktion
der TB

279057
Bestellangaben ~ Art.-Nr. 683882

Editierfunktion und Vorlagen zur
weiteren effizienten Einrichtung;
Visualisierung der Einstellungsbe-  As, Anzeige von Fehlermeldungen,

Beriihrungssensitiver Bildschirm
mit Hintergrundbeleuchtung tung

USB, Ethernet zum Anschluss des  RS422 zum Anschluss des Roboter-

Programmeditierung mit T9-Tasten-
Standard, Uberwachung von E/

Rechts-/Links-Bedienung, 36 Tasten
zur Betriebsauswahl

Meniigefiihrte Betriebssystemsoftware integriert
Menii-Navigation (Sprache) Englisch, Japanisch, Chinesisch
10,1" TFT-Anzeige (800x1280
Pixel)

Englisch, Japanisch

Monochrome, grafische LC-Anzeige
(24 Zeichen x 8 Zeilen)

LC-Anzeige mit Hintergrundbeleuch-

steuergeréts

Direkter Anschluss an das Robotersteuergerat, Kabelldnge: 7 m

0,9
214968

R86TB Wandhalter R32TB Wandhalter

Wandhalterung fiir Teaching Box mit Kabelauf-
hangung

699067 274317



Kraftsensor, MELFA SafePlus
——

= Kraft-Momenten-Sensorik

= MELFA SafePlus

Kraftsensor-Set

Mit dem Kraftsensor kann ein Roboter
der RV- und RH-Serie so gesteuert
werden, dass er Objekte mit voreinge-
stellten Kraftwerten handhabt.

Besondere Merkmale

= Funktion zur Steuerung von Robo-
tern fur die Handhabung von Ob-
jekten mit voreingestellten Kraften

= Funktion zur Steuerung der Steifheit
der Robotergelenke

= Funktion zur Umschaltung der Ro-
botereigenschaften im Betrieb

= Funktion zur Erfassung von Kraften
und Momenten und der Position bei
Berthrung

Daten 4F-FS002H-W200
Roboter RV-Serie/RH-Serie
Steuergerate CR800-D/R
Max. statische Kraft 200 N/4 Nm

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

= Funktion zur Anzeige von Kraftsens-
ordaten und zur Erfassung von Ma-
ximalwerten

= Funktion zur Erfassung von posi-
tions-synchronen Kraftsensorinfor-
mationen als Protokolldaten

= und deren Anzeige als Grafik

= Erlaubt in Roboterprogrammen die
Verwendung von Start-/Stoppbe-
fehlen fUr die Protokollierung

= Funktion zur Ubertragung von Pro-
tokolldateien zum FTP-Server

loyaqnz u

4F-FS002H-W1000

1000 N/30 Nm

Kraftsensor, Schnittstelle fiir Kraftsensor, Montageadapter fiir Sensor,
Adapterkabel fiir innenliegende Verdrahtung,
24-\-DC-Spannungsversorgung inkl. 1 m Kabel, serielles Kabel zwischen
Einheit und Sensor (5 m), SSCNET lll-Kabel (10 m)

Das Set enthélt:

Bestellangaben  Art.-Nr. 313064 313105

Sicherheitstechnik ,,MELFA SafePlus* fiir Robotersteuergerate

Die Hauptfunktionen, wie die Begren-
zung der Geschwindigkeit, des Bewe-
gungsradius und des Drehmoments,
kénnen Uber die Sicherheitseingédnge
aktiviert werden. Dadurch kdnnen die
Roboter mihelos in Sicherheitssyste-
me integriert werden.

Daten 4F-SF002-01

Roboter RV-Serie/RH-Serie
Steuergerate CR800-D/R
Redundante Sicherheits- 8 Eingéinge/4 Ausginge

Ein-/Ausgénge
Art.-Nr. 313061

Bestellangaben

Im Robotersteuergerat kann eine ein-
fache Sicherheitslogik zur Steuerung
von Sicherheits-Ein- und Ausgéngen
ohne Einsatz einer speziellen Sicher-
heits-SPS programmiert werden.

4F-SF003-05
RV-Serie/RH-Serie
CR800-D/R/Q/CR860-D/R

8 Eingdnge/4 Ausgange

603944

Zubehir 2F-SFDCIN- 2F-SFSDI- 2F-SFSDO- 2F-SFRIO-
CBL02-0EM CBL02-0EM CBL02-0EM CBL05-0EM
SDI-Kabel SDO-Kabel
Einrtion DCIN-Kabel fiir (1 Sicherheits- (4 Sicherheits- RI0-Kabel fiir
4F-SF002-01 eingang) filir eingange) fiir 4F-SF002-01
4F-SF002-01 4F-SF002-01
Lénge m 2 5
Bestellangaben  Art.-Nr. 413838 413839 413840 470795



agyaqnz m

Steckkarten MELFA Smart Plus und MELFA Smart Plus card pack
——

Steckkarten MELFA Smart Plus und MELFA Smart Plus card pack
m Steckkarten MELFA Smart Plus und MELFA Smart Plus card pack

MELFA Smart Plus bietet fortschrittliche intelligente
Funktionen

MELFA

SmartPlus

Bei den Steckkarten MELFA Smart
Plus card pack und MELFA Smart Plus
mit erweiterter vorausschauender
Wartung und verbesserten Kraftsen-
sor-Funktionen flr die Industrieroboter
der MELFA-FR-Serie verwendet Mit-

Sie verflgt Uber integrierte Funktionen
flr die verschiedenen Sensoren und
autonome Anpassungsfunktionen fir
die Inbetriebnahme:

= Funktion zur Temperaturkompen-

subishi Electric die eigene Kl-Techno- sation des Roboters

logie Maisart®. Sie ermdglichen eine  * Kalibrierassistent

Reduzierung der Takt- und Inbetrieb- = Koordinierte Steuerung von Zusatz-
nahmezeit um 60 % und tragen so zur achsen

Produktivitatssteigerung in den Pro-

duktionsstatten bei.

MELFA Smart Plus Steckkarte

2F-DQ511 2F-D0521

MELFA Smart Plus card pack
2F-DQ510

2F-D0520

Roboter RV-FR (auBer RV-35/50/80FR) und RH-FR, RV-8CRL RV-FR (auBer RV-35/50/80FR) und RH-FR, RV-8CRL
Steuergeréte CR800-D/R

{-:\Srz]ﬁglotri]glr']verwendbaren Alle Funktionen vom Typ A ﬁrl]lg Eunktlonen R 1 Funktion vom Typ A 1 Funktion vom Typ B
Bestellangaben Art.-Nr. 325728 486379 325729 486380

Funktion Funktionsbeschreibung

Kalibrierassistent Unterstiitzt mit Hilfe eines 2D-Bilderfassungssystems die Kalibrierung von
= Automatische Kalibrierung Positionen zu anderen Einrichtungen

= Kalibrierung der Arbeitskoordinaten = Korrigiert fiir eine hohere Positioniergenauigkeit automatisch die Koordinaten

= Kalibrierung der relativen Position I S I
g = Korrigiert fiir eine héhere Positioniergenauigkeit mit Hilfe eines Bilderfas-

sungssystems automatisch die Koordinaten von Roboter und Werkstiick

= Korrigiert fiir eine hohere Positioniergenauigkeit mit Hilfe eines Bilderfas-

Typ A~ Intelligente Funk- sungssystems automatisch die Koordinaten mehrerer Roboter fiir aufeinan-

tionen der abgestimmte Aktionen
Funktion zur Temperaturkompensation des Kompensation thermischer Ausdehnung des Roboterarms fiir eine hohere
Roboters Positioniergenauigkeit
Koordinierte Steuerung von Zusatzachsen Egg)i(]&;«mse Koordination (Interpolation) beim Betrieb mit Zusatzachsen (direkt
Vorbeugender Wartungsfunktion Instandhaltungssimulation des Roboters durch Echtzeit-Analyse des Roboter-
(Wartungssimulation, VerschleiBberechnung) programms

Nutzt die KI-Technologie zur automatischen Einstellung eines 3D-Bilderfas-
sungssystems fiir genauere Mess- und Erkennungsergebnisse

Erweiterte Funktion zum Betrieb mit einem Nutzt die KI-Technologie, um in kurzen Zeitrdumen durch wiederholtes Lernen
Kraftsensor optimale Bewegungsabldufe fiir Einfligeanwendungen zu berechnen
Vorausschauende Wartung (inkl. vorbeugender  Erkennt friihzeitig Storungen in den Komponenten des Antriebssystems, um
Wartungsfunktion) Ausfallzeiten zu reduzieren

Erweiterte MELFA-3D-Bilderfassungsfunktion

Typ B — KI-Funktionen



Verdrahtung
——

= Interne und externe Verdrahtung
Interne Verdrahtung/Rohrleitungssatz fiir Hand
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Kabelaustritt aus

dem Roboterarm ’,/

Das Set besteht aus Handsensorkabeln
und Schlduchen, die vom Arm 2 aus
bis zum Spindelende durch die Spindel
hindurch verlegt werden kénnen.

Daten 1F-HS304S-01
Roboter RH-1FRHR/RH-3FRH
Hub mm —

Léange ab Spindelende mm 300
4 Luftschlduche ( 3),

8 Anschlusskabel fiir
Handsensorsignale
(0,2 mm?)

2 Spannungsversor-
gungskabel

(0,3 mm?)

Beide Enden sind
unkonfektioniert.

Lieferumfang

Im Lieferumfang sind
acht
Reduzierkupplungen
(@3 auf @4) enthalten.

Anschliisse HC1 und
HC2 auf der

Seite des Roboter-
arms, die andere
Seite ist unkonfekti-
oniert.

Gewicht kg 0,4

Bemerkungen

Bestellangaben 250468

Ein Haltewinkel zur Befestigung am Arm
2 ist im Lieferumfang des Sets enthal-
ten. Das Set kann mit einem optionalen
Magnetventil verwendet werden.

1F-HS408S-01 1F-HS604S-01
RH-6FRH RH-12FRH/20FRH
200 350

400
4 Luftschlduche (0 4), 4 Luftschlduche (0 6),

8 Anschlusskabel fiir 8 Anschlusskabel fiir

Handsensorsignale Handsensorsignale
(0,2 mm?) (0,2 mm?)

2 Spannungsversor- 2 Spannungsversor-
gungskabel gungskabel

(0,3 mm2) (0,3 mm?)

Beide Enden sind unkonfektioniert.

Anschliisse HC1 und HC2 auf der
Seite des Roboterarms, die andere
Seite ist unkonfektioniert.

250469 254396

Box zur externen Kabel- und Schlauchverlegung

Mit Hilfe dieser Option kénnen Hand-
steuer- und -sensorkabel und Pneu-
matikschlauche von der Rickseite
des Arms 2 auBerhalb des Roboter-
gehéauses bis zum Spindelende ver-
legt werden. Verbindungen zum An-
schluss der externen Schlauche und
Haltewinkel zur Befestigung der Kabel

Daten 1F-UT-BOX
Roboter RH-3FRH/6FRH

Lieferumfang
Gewicht kg 0,5
Bestellangaben 251104

und Schlduche sind im Lieferumfang
enthalten. Die Option kann auch mit
6lnebelgeschitzten und Reinraumro-
botern verwendet werden. Ein Halte-
winkel zur Befestigung am Arm 2 ist
im Lieferumfang des Sets enthalten.
Das Set kann mit einem optionalen
Magnetventil verwendet werden.

1F-UT-BOX-01
RH-12FRH/20FRH

Acht Pneumatikschlduche (zum Anschluss an das Magnetventil)
Installationsschrauben (konische Federscheibe, Unterlegscheibe)

254398

Set zur externen Kabelverlegung am Unterarm/Set zur externen

Kabelverlegung an der Basis

Mit Hilfe dieser Optionen kénnen die
Handsensor- und Kommunikationska-
bel aus der Unterseite des Unterarms
und aus der Seite der Basis heraus-
gefuhrt werden.

Daten 1F-HB01S-01

Verwenden Sie die in der Tabelle vor-
geschlagene Kombination, damit am
Unterarm und an der Basis die glei-
chen Kabel herausgefuhrt werden.

1F-HA01S-01

Roboter RV-4FRL/7FR/7FRL/7FRLL/13FR/13FRL/20FR

Bezeichnung des Teils o Ui

Anschlusskabel fiir Hand- 8
sensorsignale

Ethernet-Kabel 1
Zusétzliche Kabel 4
Empfohlene Kombination °

Bestellangaben 257936

Set zur externen Kabelverlegung

Set zur externen Kabelverlegung an
der Basis

257935
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Ventilsets, Faltenbdlge
——

= Magnetventilsets

Magnetventilsets zur Greifersteuerung

i Mit dieser Option kann das am Ro-  Anden Ventilen angebrachte Ansteu-

agyaqnz m

boterarm montierte Greifwerkzeug
gesteuert werden. Der Ventilsatz

erkabel mit Steckern gewahrleisten
eine schnelle elektrische Installation.

. L beinhaltet alle flr die Installation not-  Die Magnetventilsets sind fir den Ein-
aE 24 wendigen Teile, wie Abzweigverteiler,  satz mit 6lfreier Druckluft vorgesehen.
l Kupplungsstiucke und Dampfer.
1F-VVOO E-01 1E-VDOOE
Daten
1 2 N T
Anzahl der Ventile 1 2 1 2
Einsatzbereich (Robotertyp) RH-1FHR RV-2FR(B)/RV-2FRL(B)
Ventilfunktion Vakuumventil Doppelmagnetspule
Schaltprinzip Zweistufiger Auswurf Interner Pilot
\I;:\;Le;'lt()tlver Querschnitt (CV- 1,5 mm 1,5 mm
Betriebsdruck 3-6 bar 2-7 bar
Maximaldruck 10 bar 10 bar
Reaktionszeit <2,5ms bei 24V DC <12 ms bei 24V DC
Max. Betriebsfrequenz 5 Hz 5Hz
Umgebungstemperatur -5-50 °C -10-50 °C
Spulen-Nennspannung 24V DC £10 % 24V DC =10 %
Bestellangaben Art.-Nr. 277712 277713 47397 47398

1S-VDOCI E-05

Anzahl der Ventile 4
Einsatzbereich (siehe Seite) RH-3FRHR

Ventilfunktion BErTCEgiEE

1F-VDOCI E-01

1 2 3 4

RV-5AS (nur 1 und 2 Ventile)
RH-1FRHR, RH-3FRH, RH-6FRH

Doppelmagnetspule 5/2

1S-VDOOI E-01

RH-12/RH-20FRH

Doppelmagnetspule 5/2

1F-VDOO E-02

RV-4FRL, RV-7FR, RV-7FRL

Doppelmagnetspule 5/2

1F-VDOOI E-03

RV-13FR, RV-20FR

Doppelmagnetspule 5/2

spule 5/2

Schaltprinzip Interner Pilot Interner Pilot Interner Pilot Interner Pilot Interner Pilot
L O 0,64 mm 0,64 mm 0,64 mm 0,64 mm 0,64 mm
(CV-Wert)
Betriebsdruck 1-7 bar 1-7 bar 1-7 bar 1-7 bar 1-7 bar
Maximaldruck 10 bar 10 bar 10 bar 10 bar 10 bar

. . <22 ms bei ) . . .
Reaktionszeit 5 bar <22 ms bei 5 bar <22 ms bei 5 bar <22 ms bei 5 bar <22 ms bei 5 bar
Max. Betriebsfrequenz 5Hz 5Hz 5 Hz 5Hz 5Hz
Umgebungstemperatur -10-50 °C -10-50 °C -10-50 °C -10-50 °C -10-50 °C

Spulen-Nennspannung 24V DC 10 %

Bestellangaben Art.-Nr. 238375

= Faltenbalge

24V DC =10 %

24V DC =10 %

250470 250471 250472 250473 153057 153058 153059

24V DC =10 %

153062 255281 255282 255283 255284

24V DC +10 %

268829 268830 268831 268832

Faltenbilge

Durch die Anbringung eines Fal-
tenbalgs an der Z-Achse kann die
Schutzart bei den Horizontal-Knick-
armrobotern RH-1FRHR, RH-6FRH,

RH-12FRH und RH-20FRH auf IP65
erhoht werden.

Faltenbalgtyp  Robotertyp Lange der Z-Achse Art.-Nr.
1F-JS-21 RH-1FRHR 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



Erweiterungskarten fiir Optionen
——

= Schnittstellenkarten fiir Robotersteuergerite

. E/A-Schnittstelle

MITSUBISHI  2a-Rz361

Durch Hinzufligen des Schnittstellen-
moduls 2D-TZ378 in einen der Steck-
platze fur die Optionskarten kénnen
Sie 32 Ein-/Ausgange nutzen.

Durch die Erweiterung um zusatzliche
Schnittstellen vom Typ 2A-RZ371 lasst
sich die Anzahl der Ein-/Ausgange je
nach Steuergerat dezentral auf bis zu
256 E/As erweitern.

DEIG]] 2A-RZ371 2D-TZ2378
Funktion Schnittstelle fiir zusatzliche Ein-/Ausgange
Dezentrale E/A-Box mit 32 Eingén- i T
Ausfiihrung gen und g;ezll(]l;agit: rgrl]t 32 Eingangen und
32 Ausgangen gang
Einsatzbereich Nur fiir Steuergerét D
Nennlastspannung Eingange: 12 V/24 V; Ausgénge: 12 V/24 V, max. 0,1 A je Ausgang
Max. Anzahl der nutzbaren 7 2
E/A-Boxen
Bestellangaben  Art.-Nr. 124658 218862

E/A-Kabel finden Sie auf Seite 54.

Mit Hilfe dieser Schnittstellenkarten
kann das Robotersteuergerét in ein
Profinet 1/0, in ein EtherCAT, in ein
CC-Link IE Field-Netzwerk- oder in

Profinet 1/0/EtherCAT/CC-Link IE Field/EtherNet/IP-Schnittstelle

ein Ethernet/IP-Netzwerk eingebun-
den werden.

D 2D-T2535-PN- 2F-DQ535-  2F-DQ535-CCIEF- 2D-TZ535-EIP-
Eth e rCAT® SET ECT-SET SET SET
o Funktion Profir]et 1/0 FtherCAT CC-Link IE Field EtherNet/IP
CC-L[nk IE.ie[d Einsatzbereich Nur fiir Steuergerat D
Kommunikatonskabe) :_nd_ustrielles Ethernet-Kabel mit paarweise verdrillter
‘ - ) eitung
ertragungsgeschwindigkei it/s it/s it/s
Ethen\et/IP Ubert hwindigkeit 100 Mbit/; 1 Gbit/ 100 Mbit/
_ Max. 256 Bytes senden und max. 256 Bytes emp-
Anzahl der E/A-Daten fangen
Bestellangaben Art.-Nr. 269546 413963 324560 282409

CC-Link-Schnittstelle

Die Schnittstelle 2D-TZ576 ermog-
licht die Anbindung des Steuergerats
CRm-D an ein CC-Link-Netzwerk.

Die CC-Link-Schnittstelle ist eine
schnelle Bit- (E/A) und Wort- (Daten-
register) Netzwerkkarte.

PROCESS FIELD BUS

Daten 2D-TZ576
Funktion CC-Link-Schnittstelle
Einsatzbereich Nur fiir Steuergerdt D

Kommunikationskabel Abgeschirmtes 3-adriges verdrilltes Kabel
Max. Anzahl der E/A und ;
Datenregister 126 E/A/16 Datenregister

Refresh-Rate 7,2 ms

ot 100 m bei 10 Mbps, 150 m bei 5 Mbps, 250 m bei 2,5 Mbps, 600 m
Kommunikations-Entfernungen bei 0,62 Mbps, 1500 m bei 0,15 Mbps

Bestellangaben Art.-Nr. 219063

Profibus-Schnittstelle

Mit Hilfe dieser Schnittstellenkarten
kann das Robotersteuergerat in ein
Profibus-Netzwerk eingebunden wer-

den.
Daten 2D-T2577
Funktion PROFIBUS-DP-Schnittstelle

Einsatzbereich
Kommunikationskabel

Nur fiir Steuergerat D
Verdrillte Zweidrahtleitung

oot 1200 m bei 9,6/19,2/93,75 kbps, 1000 m bei 187,5 kbps, 400 m bei
Kommunikations-Entfernungen 500 kbps, 200 m bei 1500 kbps

Max. Anzahl Kommunikati- 122
onsworte

Bestellangaben Art.-Nr. 218861
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Verbindungskabel, Stecker
——

= Kabel fiir Greifsysteme

Anschluss- und Verbindungskabel

FUr die Steuerung und Zustandsuber-
wachung der Greifwerkzeuge stehen
unterschiedliche Kabel zur Verfligung.

Bei einer pneumatischen Greifhand ist
es notwendig, die Stellung der Greif-
hand zu Uberwachen.

Anschlusskabel fiir Handsteuersignale

1E-GR35S

Ausfiihrung kabel

Einsatzbereich (Robotertyp)  RV-2FRB)/RV-2FRL(B) A iarh \arp py.  RH-6FRH/RH-12FRH/
’ RH-20FRH
20FR

. Einseitig mit An-
Ausfihrung schlussstecker
Funktion Kundenspezifischer Magnetventilsatz
Lange mm 350 500 1050
Bestellangaben  Art.-Nr. 47391 255285 250467

1F-GR35S-02 1F-GR60S-01

Handsignal-Ausgangs-

RV-4FRL, RV-7FR/RV-

Anschlusskabel fiir Handsensorsignale

1F-HC35C-01

Ausfiihrung kabel

Handsignal-Eingangs-

RH-1FRHR, RH-3FRH,

1F-HC35C-02 1F-HC35S-02

RV-4FRL, RV-7FR,

RH-1FRHR, RH-3FRH/

Verwenden Sie daher ein Greifersi-
gnal-Eingangskabel, wenn Sie eine
pneumatisch betriebene Greifhand
einsetzen mdchten. Ein Ende des An-
schlusskabels ist mit einem Stecker
fur die Greifersensorsignale ausgerus-
tet. Das andere Ende ist unkonfekti-
oniert und kann individuell verdrahtet
werden.

1S-GR35S-02 1F-HG1000S-43

Handsignal Ein-/

Ausgangskabel
RH-3FRHR RV-12CRL
450 1000
166272 713770

1S-HC00S-01 1S-HC30C-11

Einsatzbereich (Robotertyp) RH-6FRH RH-12FRH/RH-20FRH  RV-7FRL/7FRLL, RV- RH-3FRHR RV-2FR(B)/RV-2FRL(B)
13FR/13FRL, RV-20FR

Ausfiihrung Einseitig mit Anschlussstecker

Funktion Uberwachung des Greifhandzustands

Anzahl der Adern 12 10 6 1

Lange mm 1650 1800 1000 1210 300

Bestellangaben Art.-Nr. 250474 254395 255286 238376 257063

m Stecker

Die Verbindung zu lhrem System

Daten

Ausfiihrung

Einsatzbereich (Robotertyp)
Ausfiihrung

Lieferumfang

Bestellangaben Art.-Nr.

RV-F/RV-FR
Stecker-Set

Stecker-Set fiir OP1/2/3/4 & GR1/2-Signale und LAN
Alle MELFA RV-FR-Roboter

Komplett-Set
Stecker und Kontakte

268039

Stellen Sie mit zusatzlichen Kom-
ponenten die Schnittstelle zwischen
dem Robotersystem und Ihrer Anwen-
dung optimal zusammen. Die breite
Auswahl an Optionen ermoglicht die
individuelle Anpassung des Roboter-
systems an die durch die Anwendung
gestellten Anforderungen.

Die in der folgenden Tabelle aufge-
fUhrten Stecker dienen zur Herstellung
von eigenen Kabeln fur die Handein-
gangs- und ausgangssignale (siehe
auch Tabelle oben).

RH-FH / RH-FRH

Stecker-Set
Stecker-Set fiir HC1/2 & GR1/2-Signale
Alle MELFA RH-FRH-Roboter

273182



Schldauche und Anschlusskabel

» Spiralschlauch fiir Greifhand

R

1E-ST0404C
Spiralschlauch

Ausfiihrung

RV-2FR(B)/2FRL(B), RV-4FRL,

Ersatzschlduche fiir Greifer

Die Spiralschlauche sind fur den Ein-
satz mit der pneumatischen Greifhand
konzipiert. Sie sind auch fur den Ein-
satz mit Reinraumrobotern geeignet.

1E-ST0408C-300

RH-1FRHR, RH-3FRH/6FRH

Einsatzbereich (Robotertyp) = Ry 7rR/7FRL/7FRLL 13FR/20FR
Funktion Fiir Doppel-Pneumatikhand Fiir Vierfach-Pneumatikhand
Abmessungen mm 4x04 8x04 8x06
Bestellangaben  Art.-Nr. 47389 270236 269556

= Leistungs- und Steuerkabel fiir Roboter und Steuergerate

Feste Verlegung

1F-02UCBL-41

Minimaler Kriim-
mungsradius

Schutzart Olabweisende Ummantelung
Lange m 2 3

GroBer als 150 mm

Art.-Nr. 325730

Flexible Verlegung

1F-10LUCBL-41/-42/-43/-45

1F-03UCBL-42

504046

1N-ST0608C-01

RH-12FRH/20FRH, RV-

1S-ST0304S

RH-3FRHR

Fiir Doppel-Pneumatikhand
4x03

238377

Austauschkabel fiir Leistungs- und Steueranschluss

Mit diesen Leistungs- und Steuerka-
beln kénnen Sie die Distanz zwischen
dem Steuergerat und dem Roboter-
arm verringern/erhéhen. Die Verbin-
dungskabel zwischen Roboterarm
und Steuergerat sind fur die feste und
flexible Verlegung erhéltlich.

1F-05UCBL-41

RV-20FR, RH-3FRHR, 7%’
RH-6FRH, RH- 12FRH, ~43:RV-8CRL
RH-20FRH, RV5-AS

5 10

1F-10UCBL-41/-42/-43

Wahlen Sie die flexible Ausfuhrung,
wenn Sie die Kabel z. B. in einer
Schleppkette verlegen mdchten. Die-
se Kabel dienen als Ersatz fur die mit
dem Roboter gelieferten Standardka-
bel oder sind erforderlich, wenn Robo-
tersysteme ohne das Leistungs- und
Steuerkabel (-SN Version) bestellt
werden.

1F-15UCBL-41/-42/-43 1F-20UCBL-41/-42/-43

Ausfiihrung Austauschkabel zur festen Verlegung

RV-2FR, RV-2FRL RRV-2FR, RV-2FRL .

: : ; s -41: RV-2FR, RV-2FRL, RV-4FRL, RV-7FR/7FRL/7FRLL,

RV-4FRL, RV- RV-4FRL, RV- RV-13FR/13FRL, RV-20FR, RH-3FRHR, RH-6FRH, RH-12FRH,
Einsatzbereich | 7FR/7FRL/7FRLL, RV- 7FR/7FRL/7FRLL, RH-20FRH. RV5.AS

13FR/13FAL, RV-20FR, RH-3CRH/6CRH RV-13FR/13FRL, _
(Robotertyp) RH-3FRHR. RH-6FRH -42: RH-3CRH/6CRH
RH-12FRH, RH-20FRH,
RV5-AS

15 20

410994 313106/504047/492800 313107/504048/492801 327863/504049/492892

1F-15LUCBL-41/-42/-43/-45

1F-20LUCBL-41/-42/-43/-45

Austauschkabel zur Verlegung in einer Schleppkette

-41: RV-2FR, RV-2FRL, RV-4FRL, RV-7FR/7FRL/7FRLL, RV-13FR/13FRL, RV-20FR, RH-3FRHR, RH-6FRH, RH-12FRH, RH-20FRH

15

Ausfiihrung
Einsatzbereich -42: RH-3CRH/6CRH
(Robotertyp) -43: RV-8CRL

-45: RH-10CRH/20CRH
Minimaler .
Kriimmungsradius GroBer als 100 mm
Verhéltnis Leiter
zu Isoliermaterial <50 %
Max. Bewegungs-
geschwindigkeit 2000 mm/s
Zuldssige Anzahl der f
Biegungen 7,5 Mio. Mal
Schutzart Olabweisende Ummantelung
Lange m 10

Bestellangaben Art.-Nr. 313108/504050/492893/732983

313109/504515/492894/732983

20
327864/504516/492895/732984
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Anschlusskabel, Schutzgehduse und Batterien

Anschlusskabel, Schutzgehduse und Batterien

= Anschlusskabel fiir PC und Ein-/Ausgdnge

Verbindungskabel, Stecker

Mit dem Anschlusskabel MR-J3US-
BCBL3M kann eine USB-Verbindung
zwischen dem Steuergerat und einem
PC hergestellt werden.

Das E/A-Kabel dient zum Anschluss
von Peripheriegeraten an die parallele
Ein-/Ausgangsschnittstelle.

An einem Ende ist das Kabel mit ei-
nem entsprechenden Anschlussste-
cker fUr die parallele E/A-Schnittstelle
ausgerustet. Das andere Ende zum
Anschluss an die Peripheriegerate ist
nicht konfektioniert.

MR-J3USB-
CBL3M 2A-CBL0O5 2A-CBL15 2D-CBLO5 2D-CBL15
USB-Verbin- £ /a-Kapel E/A-Kabel
Ausfiihrung PC—%ont— fiir 2A- fiir 2D-
il RZ371 TZ378
Einsatzbereich FR-Serie Nur fiir Steuergerét D
. - Mit einseiti-
Ausfiihrung Mini USB gem Stecker
Lange m 3 5 15 5 15
Bestellangaben Art.-Nr. 160229 47387 59947 218857 218858

= Schutzgehduse fiir das Steuergerat (IP54)

s Pufferbatterien

MiToSUBIST™

| SERIT30Vi3.6Y ARG

Das Schutzgehause fur das Steuerge-
rat CR800 verhindert das Eindringen
von Olnebel und anderen Substanzen
aus der Umgebung.

Auf der Vorderseite des Gehauses
befinden sich ein Modus-Umschalter
und ein Anschlussstecker flr die
Teaching Box.

Daten CR800-MB

Ausflihrung Schutzgehéuse fiir das Steuergerat
Funktion Steuergerat CR800

Abmessungen

(BXHXT) mm 495x250x725

Bestellangaben  Art.-Nr. 313062

Batterien

Die Pufferbatterien dienen der Auf-
rechterhaltung der Encoder und Spei-
cher-Spannungsversorgung.

RH-FRH-Serie

Die Anzahl der Batterien hangt vom
Robotertyp ab. Fur die FR-Serie kdn-
nen Sie direkt das Batterie-Set be-
stellen.

RV-FR-Serie

MR-BAT6V1 Anzahl 4

Batterie-Set RH-FRH/RV-FR | MR-BAT6V1

Besteht fiir die RH-FRH- und die RV-FR-Serie aus 4

248692

327911



Ubersicht der Optionen
—

= Gesamtiibersicht der Optionen fiir alle Roboter

: R |RV-7FAW/ [RV-13FRM/ R g |RH-
Option Bezeichnung RV- arauw |RV-7FRLM (RV-13FRLMRV-5AS  |RV-8CRL [RH-12CRL iy
2FRL(B) RV-7FRLLM |RV-20FRM 3FRH

Teaching Box
Teaching Box
EMG-Ausgabe
fiir TB_EMB

Kraft-Momen-
ten-Sensorik

2-teiliger
Kraftumwand-
lung-Sensor-
Kabelsatz

Montagehal-
terung fiir
Bildsensor

MELFA SafePlus
MELFA SafePlus
1l Slim

MELFA Smart
Plus card pack

MELFA Smart
Plus Steckkarte
Vierfachventilset
Einfachventilset
Doppelventilset
Einfachventilset
Doppelventilset
Dreifachventilset
Vierfachventilset
Einfachventilset
Doppelventilset
Dreifachventilset
Vierfachventilset
Einfachventilset
Doppelventilset
Vierfachventilset

Einzel-Vakuum-
ventilset
Doppel-Vakuum-
ventilset

Faltenbalge

CC-Link-Schnitt-
stelle

CC-Link IE Field-
Schnittstelle '
Profibus-Schnitt-
stelle

EtherCat-
Schnittstelle '
Profinet-Schnitt-
stelle !
Ethernet/IP-
Schnittstelle !

E/A-Schnitt-
stelle’

Handsignal-

Ausgangskabel

Handsignal-
Eingangskabel

Handsignal Ein-/
Ausgangskabel

R32TB
R86TB

2F-TBSTS-01

4F-FS002H-W200
4F-FS002H-W1000

1F-ASSISTA-ADCBL

1F-ASSISTA-2DVSFLG

4F-SF002-01
4F-SF003-05
2F-DQ510
2F-DQ520
2F-DQ511
2F-DQ521
1S-VDO4E-05
1E-VDO1E
1E-VDO2E
1F-VDO1E-01
1F-VDO2E-01
1F-VDO3E-01
1F-VDO4E-01
1F-VDO1E-02
1F-VDO2E-02
1F-VDO3E-02
1F-VDO4E-02
1F-VDO1E-03
1F-VDO2E-03
1S-VDO4E-01

1F-WO1E-01

1F-W02E-01
1F-JS-21

1F-JS-01

1F-JS-02

1F-JS-05

1F-JS-06

1F-JS-09

1F-JS-10
2D-TZ576
2F-DQ535-CCIEF-SET
2D-TZ577
2F-DQ535-ECT-SET
2D-TZ535-PN-SET

2D-TZ535-EIP-SET

2D-TZ378
2A-RZ371
1E-GR358
1F-GR35S-02
1F-GRB0S-01
15-GR35S-02
1F-HC35C-01
1F-HC35C-02
1F-HC355-02
1S-HC00S-01
1S-HC30C-11
RH-FRH Hand
connector set
RV-F/RV-FR
connector set

RH- RH- -3CRH/
1FRHR |3FRHR -6CRH/
. . .

.

.

10CRH/

214968
687249

279057

313064
313105

504043

504044

313061
603944

325728
486379
325729
486380
238375
47397

47398

250470
250471
250472
250473
255281
255282
255283
255284
268829
268830
153065

277712

277713

277714
251456
251457
255689
255690
255693
255694

219063

324560

218861

413963

269546

282409

218865
124658
47391

255285
250467
166272
250474
254395
255286
238376
257063

273182

268039

he
Seite
60

60

61
61

61
61
65
65
65
65
64
64
64
64
64
64
64
64
64
64
64
64
64
64

64

64

64
64
64
64
64
64
64

65
65
65
65
65

65

65
65
66
66
66
66
66
66
66
66
66

66

66
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Ubersicht der Optionen
—

= Gesamtiibersicht der Optionen fiir alle Roboter

v 1 RH- RH-  [RH-

Qplcy 6FRH 1FRHR |3FRHR |RH-6CRH/ |RH-
1E-ST0404C

spiralschlauch  1E-ST0408C-300 . . .

fiir Greifhand 15-ST0304S .
1N-ST0608C-01 . .

Setzurinternen ~ 1F-HS3048-01 . .

Kabel- und

SN 1F-HS408S-01 .

legung 1F-HS604S-01 .

Box zur externen  1F-UT-BOX ° *

Kabel- und

Schlauchver- 1F-UT-BOX-01 o

legung

Set zur externen

Kabelverlegung 1F-HB01S-01 L) L ©

am Unterarm

Set zur externen

Kabelverlegung  1F-HAQ1S-01 . . 3

an der Basis
1F-02UCBL-41 . . . . . . . . . .
1F-10UCBL-41 . . . . . . . . . .
1F-15UCBL-41 . . . . . . . . . .
1F-20UCBL-41 . . . . . . . . . .

Verldngerungsk- 1F-03UCBL-42 °

abel zur festen 1F-10UCBL-42 0

Verlegung
1F-15UCBL-42 .
1F-20UCBL-42 .
1F-10UCBL-43 . .
1F-15UCBL-43 . .
1F-20UCBL-43 . .
1F-10LUCBL-41 . . . . . . . . .
1F-15LUCBL-41 . . . . . . . . .
1F-20LUCBL-41 . . . . . . . . .
1F-10LUCBL-42 .

Verlinge- 1F-15LUCBL-42 .

rungskabel zur 1F-20LUCBL-42 .

flexiblen Ver-

legung in einer 1F-10LUCBL-43 . .

Schleppkette £y ycpL-43 5 5
1F-20LUCBL-43 . .

1F-10LUCBL-45
1F-15LUCBL-45
1F-20LUCBL-45
PC-Anschluss

USB-Kabel MR-J3USBCBL3M . . . . . . . . . . . . .
2A-CBLO5 . . . . . . . . . . . . .

Anschlusskabel  oa_cBL15 . . . . . . . . . . . . .

fiir E/A-

Schnittstelle ! 2D-CBLO5 . . . . . . . . . . . . .
2D-CBL15 . . . . . . . . . . . . .

Schutzgehduse

fiir das Steuer- CR800-MB . . . . . . . . . . . . .

geréit (IP54)

Wandmontage P . . . . . . . . . . . . .
wall mount

o - - -l

1 nur fiir D-Controller

Art.-Nr.

47389

270236
238377
269556
250468
250469
254396
251104

254398

257936

257935

325730
313106
313107
327863
504046
504047
504048
504049
492800
492801
492892
157582
313109
327864
504050
504515
504516
492893
492894
492895
732982
732983
432982

160229

47387
59947
218857
218858

313062

274317

696465

67
67
67
63
63
63
63

63

63

63

58
67
67
67
67
67
67
67
67
67
67
67
67
67
67
67
67
67
67
67
67
67
67

68

68
68
68
68

68

60

60



MELFA-BASIC
I

= MELFA-BASIC-Programmierung

Leicht erlernbare Programmiersprache MELFA-BASIC

Die Roboter von Mitsubishi Electric
werden mit Programmen gesteuert,
die in der leistungsstarken Program-
miersprache MELFA BASIC geschrie-
ben sind. Neben den bekannten Stan-
dardanweisungen und -strukturen in
BASIC wie FOR ... NEXT und GOTO
verfligt MELFA BASIC auch Uber ei-
nige Erweiterungen, die fur Roboter
erforderlich sind, darunter zusétzliche
Datentypen, Anweisungen flr die Be-
wegungs- und Greifersteuerung sowie
E/A-Anweisungen. Die Vertrautheit
von Standard-BASIC macht es fir
Anfanger einfach, mit der Roboterpro-

->:  Roboterbewegung
O®: Bewegungsposition

grammierung zu beginnen. Trotz ihrer
Simplizitat und schnellen Erlernbarkeit
ist MELFA BASIC eine leistungsfahige
Sprache, mit der sich sehr komplexe
Roboterprogramme erstellen lassen.
MELFA BASIC VI erlaubt eine struk-
turierte Programmierung mit Funktio-
nen und wiederverwendbaren Codes,
wobei vorgefertigte Bibliotheken die
Wiederverwendbarkeit und Lesbarkeit
zusatzlich verbessern.

Programmerstellung

Roboterprogramme werden mit Hil-
fe eines PCs und der Teaching Box

P_SAFE
[ ]

‘\

v,

< O
—>
50 mm

Place

i

--

Werkstiick aufnehmen

M_IN(8)

Pick-and-Place-Programm
1 MVSP_SAFE

Wait M_IN(8) = 1

HOPEN 1

*PickPlace

MVS Pick, -50

[S2 B~ SO I\

MVS Pick
HCLOSE 1
DLY 0.2

MVS Pick, -50

© o0 N o

10 MVS Place, -50

11 MVS Place
12 HOPEN 1
13 DLYO0.2

14 MVS Place, -50

15 IFM_IN(8) = 1 THEN GOTO *PickPlace
16 MVS P_SAFE

17 END

Werksttick ablegen

Riickzugsposition anfahren

mit den MELFA BASIC-Befehlen ge-
schrieben. Die Positionen werden
Uber die Teaching Box definiert und
das eigentliche Programm wird auf
dem PC geschrieben.

Die Programmerstellung erfolgt mit
Hilfe der Programmier- und Projekt-
verwaltungs-Software RT Toolbox3 fur
Industrieroboter. Weitere Informatio-
nen zur Programmier-Software finden
Sie auf den folgenden Seiten.

Programmbeispiel

Das Programmbeispiel zeigt ei-
nen Pick-and-Place-Vorgang. Das
Eingangssignal M_IN(8) zeigt dem
Programm, dass sich an Position
Pick ein Werkstuck befindet. Ist ein
Werkstlck vorhanden, wird das Ein-
gangssignal auf ,1“ gesetzt und der
Pick-and-Place-Vorgang ausgefthrt.
Das Werkstuck wird von Position
Pick aufgenommen und an Position
Place abgelegt. Ist kein Werkstlck
vorhanden, verbleibt der Roboter in
der Ruckzugsposition P_SAFE.

Wartestatus bis Eingangsbit 8 eingeschaltet wird

Greifer 1 6ffnen
Sprungziel ,,PickPlace”

In Langsrichtung auf eine Position 50 mm von ,Pick” in Bezug auf die Z-Richtung des

Werkzeugs fahren
Position ,,Pick“ anfahren
Greifer 1 schlieBen

0,2 s warten, damit der Greifer richtig schlieBt
In Langsrichtung auf eine Position 50 mm von ,Pick” in Bezug auf die Z-Richtung des

Werkzeugs fahren

In Léngsrichtung auf eine Position 50 mm von ,Place“ in Bezug auf die Z-Richtung des

Werkzeugs fahren
Position ,Place“ anfahren
Greifer 1 6ffnen und Werkstiick ablegen

0,2 s warten, damit der Greifer richtig 6ffnet

In Léngsrichtung auf eine Position 50 mm von ,Place” in Bezug auf die Z-Richtung des

Werkzeugs fahren

Ist ein weiteres Werkstiick vorhanden, Pick-and-Place-Vorgang wiederholen
Ist kein weiteres Werkstiick vorhanden, Riickzugsposition anfahren und das Programm

beenden
Programmende

ayoeadsiaiwmwelbo.id E
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Software
[

= RT ToolBox3

RT ToolBox3 ist eine Software flr
die Programmerstellung und die
allgemeine technische Unterstitzung.
Diese PC-Software unterstitzt alle
Schritte von der Inbetriebnahme Uber
die Fehlersuche und Simulation bis

der Roboterinstallation, die Messung
der Prozesstaktzeit, die Fehlersuche
wahrend der Inbetriebnahme
des Roboters, die Uberwachung
des Roboterbetriebs nach der
Inbetriebnahme und die Fehlersuche.

Unterstltzt alle MELFA-Roboter

Unterstutzt alle Prozesse von
der Programmierung Uber die
Inbetriebnahme bis hin zur Wartung

Umfangreiche Simulationsfunktio-

hin zu Wartung und Betrieb. Dazu
gehoéren die Programmierung und

Bearbeitung, die Funktionsprifung vor Windows® 11.

Erweiterte Anzeigefunktionen RT ToolBox3

= Die eingestellten Parameter kdnnen visuell dargestellt
werden, um Einstellungsfehler zu vermeiden.

= Anzeige von eingelernten Positionen und Bahnverlaufen
von Endpunkten.

= Handgreifer konnen erstellt und dann am Roboter an-
gebracht werden.

= Import von 3D-Modellen in das Programm. (verwendete
3D-Formate: STL, OBJ)

Verbindung zu iQ Works2

= Integriertes Software-Paket Bestehend aus GX Works3,
MT Works2, GT Works3, RT ToolBox3 und FR Configura-
tor2, die Programmiersoftware flir das jeweilige Produkt
sind.

= Systemverwaltungs-Software MELSOFT Navigator ist der
zentrale Systemkonfigurator mit einer einfach zu bedie-
nenden, grafischen Benutzeroberflache und zuséatzlichen
Funktionen zur projektibergreifenden Verwendung von
System-Labeln und Parametern.

nen

* Kompatibel mit Windows® 10 und  « Erweiterte Wartungsfunktionen

= Erweiterte Dokumentationsfunktion

Funktionen zur Programmeditierung und Fehlersu-
che

Programmerstellung in den Programmiersprachen MELFA-
BASIC IV/V/VI%; verbesserte Arbeitsablaufe durch Mehr-
fachfenster und zahlreiche Editierfunktionen. Das ist bei
der Uberpriifung von Funktionen wie die Ausflihrung von
Programmeschritten, die Einstellung einer Halteposition oder
anderen Aufgaben hilfreich.

* MELFA-BASIC ist eine Programmiersprache, die fir die Steuerung von Robotern entwickelt worden
ist.
MELFA-BASIC beinhaltet spezielle Befehle, mit denen auch kompliziertere Vorgénge, wie die
parallele Ausfiihrung von Programmen oder Programmverzweigungen, die in BASIC schwierig zu
realisieren waren, einfach programmiert werden kénnen.

e

Simulationsfunktionen

Roboter offline bewegen und Taktzeiten von Programm-
teilen messen.

[ ey

3D-Anzeige

Grafische Darstellung der Anwendung mit Abmessungen,
Farbe und anderen spezifischen Details der Arbeitsum-
gebung.
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Uberwachungsfunktionen

Uberwachung der Programmausfiih-
rung, Variablen, Eingangssignale usw.

Wartungsfunktionen

Funktionen wie Wartungsprognose,
Unterstutzung der Positionswieder-
herstellung, Parameterverwaltung
Usw.

T
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= RT ToolBox3 Pro

Ein 3D-Roboter-Simulationsprogramm zur leistungsstarken Unterstiitzung bei der Systemplanung

und dem ersten Konzeptentwurf.

RT ToolBox3 Pro bietet ein Add-in-
Tool fur SolidWorks?, das die Simula-
tion eines Roboters in einem Produk-
tionssystem auf einem PC ermdglicht
und die Wege des Werkstlcks in Po-
sitionsdaten des Roboters umwandelt.
Die Erganzung der Solid-Works-Platt-
form durch RT ToolBox3 Pro erweitert
die Simulationsfunktionen des Robo-
ters und fugt neue hinzu.

= Teiledaten von externen, in Solid-
Works® erstellten Einrichtungen
kénnen geladen und umgeordnet
werden

= [nstallation von Handgreifern Gber
CAD-Dateien

= Handhabung von Werkstlcken

= Erstellen von Betriebsdaten aus
3D-CAD-Quelldaten

= Offline-Teaching in 3D-Umgebung

= Erstellung Roboter-
programmen (Vorlagen)
Programmablaufe k&nnen aus einer
Kombination von offline eingelern-
ten Positionen und CAD-Link-Funk-
tionen erstellt und anschlieBend in
Roboterprogramme umgewandelt
werden. (MELFA-BASIC IV, V, VI-
Format)

= Simulation des Roboterbetriebs

= Anzeige des Roboter-Verfahrwegs in
der Anwendung/im Arbeitsbereich

= Kollisionsrisiken zwischen dem Ro-
boter und den umliegenden Einhei-
ten prifen

von

Automatische Erstellung von Roboterprogrammen

Die flr den Betrieb von Robotern erforderlichen Teach-Positionsdaten und
Roboter-Betriebsprogramme kénnen automatisch durch einfaches Laden von
3D-CAD-Daten: fur die entsprechenden Arbeiten in SolidWorks® und an-
schlieBendes Einstellen der Bearbeitungsbedingungen und -bereiche mit RT

ToolBox3 Pro erzeugt werden.

3 Formate, die in SolidWorks® geladen werden kénnen

¢ |GES * PAR (Solid Edge TM) e Machanical Desktop

® STEP ¢ |PT (Autodesk Inventor) e CADKEYR

e ParasolidR * DWG ® VViewpoint

e SAT (ACISR) e DXFTM * RealityWave

e Pro/ENGINEERR e STL e HOOPS

e CGR (CATIARgraphics) e VRML e HCG (highly

e Unigraphics * VDA-FS compressed graphics)
Hinweis: Die aktuellen Spezifikationen finden Sie auf der SolidWorks-Website und in anderen verdffentlichten Dokumenten.

= Simulierte Bewegungen in Videoda-
teien speichern (AVI-Format)

= Messung von Zykluszeiten

= Funktionen zur Fehlersuche im Ro-
boterprogramm

= Jog-Betrieb — Roboterpositionen
einlernen

= |nstallation einer Verfahrachse, um
den Betrieb des mit der Achse aus-
gerusteten Robotersystems vorab
zu prufen.

= Kalibrierung der Positionen aus den
CAD-Koordinaten mit den Roboter-

Koordinaten
" Durch ein Add-In-Tool werden zusétzliche Funktionen zu einem
Software-Paket hinzugefligt.

2 SolidWorks® ist ein eingetragenes Warenzeichen von SolidWorks
Corp (USA).

Beispiel-Screenshots fiir
RT ToolBox3 Pro
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= RT VisualBox

ASSISTA und die Kame-
ra erfassen das Ziel mit
der Autofokusfunktion
der,,RT VisualBox",

Proprietares Engineering-Tool
»RT VisualBox*

Das von Mitsubishi Electric entwickel-
te Programmiertool RT VisualBox ist
eine visuelle Programmier-Software
far MELFA ASSISTA. Die intuitive
Flussdiagramm-Programmierung er-
leichtert die Erstellung von Program-
men durch einfaches Drag-and-Drop
von Blécken, wobei nur die Parameter
flr die Funktionen eingestellt werden
mussen. Es sind keine Kenntnisse der
Roboterprogrammierung erforderlich,
um mit MELFA ASSISTA zu arbeiten.
Sie kdnnen den Betrieb eines Cobots
ohne installierte Hardware simulieren.
Ein Einrichtungsassistent ermdglicht
dem Bediener eine einfache, intuitive
Konfiguration der Peripheriegerate.

RT VisualBox - o x

Menu | Save © Monitor Help (1]

X 499.63Y:  0.00Z: 27154 | [EvYm
A -180.00B:  -0.10C: -179.52 | Speed limit:

PROGRAM1

250mmis

L]
¥ > L Speed Ratio ————=@ 100% =
Operate
Robot

* 003

A B <

Start Move Calculate Branch

Play Mode

ZISIE|~H & 1

Move Hand Wait Signal Calculate Vision Pause

<9 i

Branch Repeat Pallet

Beispiel-Screenshots fiir RT VisualBox

Move Settings

T Voo

Menu | Save @/ Monitor om v +0.00mm
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> 5 5

Robot

> X Branch Settings x

2 +27154mm
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Hand Settings X

; Conditonal Operator
<t
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Gripper 1 close

Block Comment
heck 10 times repeat
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‘
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Hand Operation

Wiropeat!
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Apply

Wait Settings X
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Automating the World

Creating Solutions Together.

Produkte zur Transformatoren, Produkte zur Produkte zur Leistungstiberwachung Stromversorgung (UPS) und
Niederspannungsstromverteilung Mittelspannungsstromverteilung und zum Energiemanagement Umweltprodukte

|

Servoantriebe, Motoren und
Frequenzumrichter

Numerische Steuerungen (NC) Kollaborative und Industrieroboter Bearbeitungsmaschinen: SCADA, Analytik- und
Funkenerodieren, Laser Simulationssoftware

Mit der Produktpalette von Mitsubishi Electric, von verschiedenen Steuerungen und Antrieben bis hin zu energiesparenden
Geraten und Verarbeitungsmaschinen, automatisieren Sie Ihre Welt reibungslos. Diese werden durch Software, innovative
Datentberwachungs- und Modellierungssysteme unterstutzt, ergénzt durch modernste industrielle Netzwerke und Edgecross
[T/OT-Konnektivitat. Gemeinsam mit einem globalen Partnernetzwerk setzt Mitsubishi Electric Factory Automation (FA) alles
daran, loT und Digital Manufacturing Realitat werden zu lassen.

Mit einem kompletten Portfolio und umfassenden Kompetenzen, die Synergien aus verschiedenen Geschaftsbereichen
kombinieren, bietet Mitsubishi Electric einen One-Stop-Ansatz, das Unternehmen bei der Umstellung auf saubere Energie und
Energieeinsparung, Kohlenstoffneutralitdt und Nachhaltigkeit unterstitzt, die heute eine universelle Anforderung an Fabriken,
Gebéaude und soziale Infrastruktur sind.

Mitsubishi Electric FA ist Inr Ldsungspartner, der Sie auf dem Weg in Richtung einer nachhaltigen Produktion und Gesellschaft
durch Automatisierung gerne unterstitzen mdéchte.

Lassen Sie uns gemeinsam die Welt automatisieren!

Hinweis: Nicht alle Produkte sind in allen Landern erhaltlich



Européische Niederlassungen

Deutschland

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

Tel.: +49 (0)2102 / 486-2048

Tschechische Republik
Mitsubishi Electric Europe B.V.
Pekarska 621/7

CZ-155 00 Praha 5

Tel.: +420 734 402 587

Frankreich

Mitsubishi Electric Europe B.V.

2, rue de I’'Union
F-92565 Rueil Malmaison cedex
Tel.: +33 1 41 02 83 00

Griechenland

Mitsubishi Electric Europe B.V.
3 Konitsis street & 90 Kiffisias Ave
Maroussi 15125, Greece

Tel.: +30 2106140050

Ungarn

Mitsubishi Electric Europe B.V.
Budadrs Office Park, Builidng A, 3rd
Floor, Szabadsag street 117
HU-2040 Budapest

Tel.: +36 70 3322 372

Irland

Mitsubishi Electric Europe B.V.
Plunkett House,

Grange Castle Business Park,
Nangor Road, Dublin 22

Italien

Mitsubishi Electric Europe B.V.
Campus Energy Park Via Energy Park
14 - 20871 Vimercate (MB)

Tel.: +39 039/ 60 53 1

Niederlande

Mitsubishi Electric Europe B.V.

Beechavenue 111
NL-1119 RB Schiphol-Rijk
Tel.: +31 (0) 297 250 350

Polen

Mitsubishi Electric Europe B.V.
ul. Krakowska 48

PL-32-083 Balice

Tel.: +48 (0) 12 347 65 00

Rumaénien

Mitsubishi Electric Europe B.V.
22, Tudor Vladimirescu Street, Floor
6, Office 4.2, District 5 — Bucharest
Tel.: +40 31 229 0840

Slowakei

Mitsubishi Electric Europe B.V.
Levicka 7

SK-949 01 Nitra

Tel.: +421 917 624036

Spanien

Mitsubishi Electric Europe B.V.
Carretera de Rubi 76-80 Apdo.
420

E-08190 Sant Cugat del Vallés
(Barcelona)

Tel.: +34 (0) 93 / 5653131

Schweden

Mitsubishi Electric Europe B.V.

(Scandinavia)

Hedvig Méllers gata 6
SE-223 55 Lund

Tel.: +46 (0) 8 625 10 00

Tiirkei

Mitsubishi Electric Turkey
Elektrik

Uriinleri A.S.

Serifali Mahallesi Kale Sokak
No:41

TR-34775 Umraniye-iISTANBUL
Tel.: +90 (216) 969 25 00

Vereinigtes Konigreich
Mitsubishi Electric Europe B.V.
Travellers Lane

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

02000 Chlef — Algérie
Tel.: 021 327 798 069

A-2500 Baden
Tel.: +43 (0)2252 / 85 55 20

SI-75000 Tuzla
Tel.: +387 35 364 430
Mobil: +387 61 101 582

SI-1000 Ljubljana
Tel.: +386 (0)1/513 8116

Vertretungen
Algerien Osterreich Bosnien und Her ina B und Herzegowina Bulgarien
MEC Casa ALGERIA GEVA AM Pneumatik d.o.o. INEA RBT d.o.o. AKHNATON
Cité Alghazel n.1 Wiener StraBe 89 Krecanska 15A/PP-1, Stegne 11 4, Andrei Ljapchev Bivd.,

PO Box 21, BG-1756 Sofia
Tel.: +359 (0)2/817 6000
Tel.: +359 88 800 0061

Bulgarien

PM Electrical Ltd.

ulitsa Poruchik Nedelcho Bonchev 10,
BG-1528 Sofia

Tel.: +359 87 827 6715

Kroatien

INEA CR

Losinjska 4 a

HR-10000 Zagreb

Tel.: +385 (0)1 /36 940 - 01/-02/-03

Tschechische Republik
SIMAP CZ s.r.o.

Nové sady 988/2
CZ-602 00 Brno

Tel.: +420 777 731 900

Danemark

HANS FOLSGAARD A/S
Theilgaards Torv 1
DK-4600 Koge

Tel.: +45 4320 8600

Agypten

TECHNYCON FOR SMART
SOLUTION

36 Sherif Basha Str, 1st floor, Flat 1,
Abdeen, 11613 -Cairo, Egypt

K.A. Mr. Hossam Sakr

Mobil: +20 122 23 17 541

Estland

Electrobit OU
Suur-Séjamée 13a
11415, Tallinn

Tel.: +372 6518 140

Finnland

UTU Automation Oy
Peltotie 37

FIN-28400 Ulvila

Tel.: +358 (0)207 / 463 500

Griechenland

UTECO A.B.E.E.

5, Mavrogenous Str.
GR-18542 Piraeus

Tel.: +30 (0)211 / 1206-900

Ungarn

MELTRADE Kft.

Fert6 utca 14.

HU-1107 Budapest

Tel.: +36 (0)1 / 431-9726

Israel

ILAN & GAVISH Ltd.

24 Shenkar St., Kiryat Arie
IL-49001 Petah-Tikva
Tel.: +972 (0)3 /922 18 24

Israel
SHERF MOTION
TECHNOLOGIES LTD

Lettland
SIA OAK Integrator Products
Mezkalna iela 5,

Litauen
Automatikos centras
Pramonés pr. 17H,

Mazedonien
RADE KONCAR-TEP
3rd Macedonian Brigade Blvd,

Malta
ALFATRADE Ltd.
99, Paola Hill

SCHIELE MAROC SA
Nouvelle Route Rabat KM 7.2
20600 Ain Sebaa

MITSUBISHI ELECTRIC
EUROPE B.V. (SCANDINAVIA)
Factory Automation

Enel - Dystrybucja Sp. z o0.0.
Jozefa Sowiriskiego 3,
44-101 Gliwice

MECON Sp. z 0.0.
Xenon Business Park
Slaska 53, 81-304 Gdynia

Haprat Street 2, Entrance A 2 floor | Riga LV-1058 51327 Kaunas, Lithuania MK-1000 Skopje Malta-Paola PLA 1702
8122702 Yavne-Israel Tel.: +37037262707 Tel.: +389 2 2402 481 Tel.: +356 (0)21 /697 816
Marokko Norwegen Polen Polen Polen

PG SYSTEMS Sp. z 0.0.
Macieja Rataja 12,
05-070 Sulejowek

R. Jo&o Francisco do Casal 87/89
PT-3801-997 Aveiro, Esgueira
Tel.: +351 (0)234 / 303 900

Aleea Lacul Morii Nr. 3
RO-060841 Bucuresti, Sector 6
Tel.: +40 (0)21 / 430 40 06

Batajnicki drum 10. deo 1b
11080 Zemun, Beograd
Republika Srbija

Beblerjev trg 3,
RS-1000 Ljubljana
Tel.: +386 (059) 017 465

Casablanca Dronninggata 15, 3019 Drammen Tel.: (+48) 32 237 61 80 Tel.: +48 58 620 85 40 Tel.: +48 (22) 499 57 26
Tel.: +47 915 02 650 Mobil: +48 609 394 959 Mobil: +48 501 380 073

Portugal Rumadnien Serbien Serbien Serbien

Fonseca S.A. Sirius Trading & Services SRL INEA SR d.o.0. Venting d.o.o. VitaELKO d.o.o.

Vojvodanska 165,
RS-22304 Novi Banovci
Tel.: +381 22/343-197; +381

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

SI-1000 Ljubljana
Tel.: +386 (0)1 /513 8116

Park 189 Witkoppen Road
Gauteng 2001 ZA
Tel.: + 27 (0)11/658 8100

Brackenfell,
Cape Town 7560 ZA

info@inea.rs Mobil: +386 (0)51 415 116 22/343-198
Tel.: +381 22/341-452; +381
22/342-790;
Slowakei Slowenien Siidafrika Siidafrika Schweiz
SIMAP SK INEA RBT d.o.o0. ADROIT TECHNOLOGIES MEGADRIVE AUTOMATION CC Robotronic AG
Dolné Pazite 603/97 Stegne 11 Four Ways 20 Waterford Office Mega Park, 26 Fourie Street Schlachthofstrasse 8

CH-8406 Winterthur
Tel.: +41 (0)52/267 02 00

Tunesien

MOTRA ELECTRIC
3, Residence Imen
Avenue Des Martyrs
El Mourouj Ill 2074

Ukraine

CSC- AUTOMATION Ltd.

4 B, Yevhent Sverstyuka Str.
UA-02002 Kiev

Tel.: +380 (0)44 / 494 33 44

Das e-F@ctory-Konzept von Mitsubishi Electric setzt FA-Technologien und IT zur
Senkung der Gesamtkosten flir Entwicklung, Produktion und Wartung ein, mit dem
Ziel, Herstellungsprozesse zu erreichen, die ihrer Zeit immer voraus sind. Hierzu
bieten die e-F@ctory Alliance Partner Software, Gerate und Systemintegration, um
die optimale e-F@ctory-Architektur flir die Bedurfnisse und Investitionsplédne der
Endnutzer zu schaffen.
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