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MELFA

MELFA ipari robotok

Robotok 1.65 €/ora
koltségtol

A robotok hasznalati idejét figyelembe véve, ami
atlagosan 6-7 évet jelent a kiilonbozd alkalmazasokban,
a Mitsubishi robotok meglep&en alacsony, akar 1,65 €/ 6ra
koltséggel lizemeltetheték mind a beszerzést, mind az
lzemeltetési koltségeket figyelembe véve.

Tobb mint 30 000
alkalmazas

A Mitsubishi Electric modern automatizaldsi technolo-
gidi vilagszerte a technikai fejlédést és a gazdasagi
sikereket szolgdljak. 1978 6ta tobb mint 30 000
alkalmazasban, a legkiilénb6zébb felhasznalasi terlileten
dolgoznak kisméretd Mitsubishi robotok.

Atgondolt kivitel

A Mitsubishi robotok kimagaslo teljesitménye a piac-
vezet6 technoldgidk és az intelligens és koriltekint6

a robotkaron belill elére behuzott pneumatikus és
elektromos vezetékek csdkkentik a kabelezés bonyo-
lultsagat és koltségét.

A csétengelyes motorok
kilonésen nagy merevséget
kolcsénoznek a robotoknak.

A preciziés hulldmhajtomvek
maximalis ismétlési
pontossagot biztositanak.

wTSUESHI

+0,005 mm ismétlési pontossagaval
és minddssze 0,28 mp-es
ciklusidejével precizios belltetési
munkalatokhoz idealis.

Vilagelsé kettéskaros

SCARA robotok
paralelogramma-felépitéssel,
a legnagyobb pontossagért.
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A csukléskaros robotok
valamennyi megfogdkeze
megfelel az 1ISO 9409-1
szabvanynak.

A belil vezetett kdbeleknek

és pneumatikus csdveknek -

készonhetben a robot nem Egyszeru

akadhat bele a kornyezetébe. TP 4
programozhatosag

Egy nagyteljesitmény( robot-termékcsalddhoz kivalo
teljesitmény(l és konnyen kezelheté programozoi
felllet is tartozik. A RT ToolBox2 programozoéi és a

Az érzékeld nélkiili MELFA WORKS szimulacids szoftverrel a Mitsubishi
! Uitkozés-felismerés személyre szabott szoftvereszkdzoket kinal az On
megbizhatoéan segit az robotjdhoz.

elére nem lathaté
Utkozések elkertlésében.

Kompakt és gazdasagos

A gazdasdgossdg, a kompakt felépités és a nagy
lzembiztossdg olyan elvarasok, amelyek minden
alkalmazasban a legfontosabb helyen allnak.

A véltoztathato
engedékenység javitja

az 0sszeszerelési mindséget
és az elérési pontossagot.

Halézati lehetoségek

Az olyan haldzati csatlakozési lehetéségekkel, mint az

Kllonlegesen kc’Jmpakt o Ethernet és a CC-Link, a Mitsubishi vezérl6eszkdzok
szerkezet a korlatozott telepitési kénnyedén rendszerbe integralhaték, hozzaférést
helyekre és a legkisebb, zart biztositva ezzel a felhasznalé szdmara a folyamat minden
munkaterekhez. lépéséhez.



A robottipusok

MUNKATER SUGARA
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A MELFA robotok termékpalettaja minden igényt lefed. A berendezések a legkiilonb6zébb kivitelben és teljesitménnyel kaphatdk.

Nagyteljesitmény( robotok sokoldalu
alkalmazhatésaggal.

Nagy modellvalaszték

A MELFA robotok termékskaldjan a legkilon-
b6z6bb tipusu és kivitelli robotok taldlhatok
meg. Az RV-A és RV-SD sorozatu csukléskaros
robotok valasztéka a kivalo teljesitményd,
1 kg terhelhet6ségli kompakt mérettdl a kife-
jezetten nagy erejl, 12 kg terhelhetéségu
robotig terjed.

A nagypontossagu pozicionald feladatok
elvégzésére a Mitsubishi az 1 mp-nél kisebb
ciklusidejui és akdr 5 um ismétlési pontossagra
képes RP-AH és RH-SDH sorozati SCARA
robotokat kinalja.

Tokéletes
megoldasok minden
alkalmazashoz

A MELFA robotokat ugy tervezték, hogy
maradéktalanul megfeleljenek az ipari
felhasznalasi terlletek &ltal tdmasztott
legtdbb kévetelménynek, emellett nagyfoku
rugalmassagot biztositsanak a termelés
atallasa esetén.

A MELFA robotok a legkllonbozébb kivitel-
ben és teljesitménnyel kaphatok:

B SCARA és csukloskaros robotok
B 4-6tengellyel

B 1-18 kg terhelhet6séggel
|

150-1385 mm sugard munkatérrel
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Nagyteljesitményii kompakt termékcsalad

Kritikus folyadékok mozgatésa laboratériumban

Az RV-1A mozgastengelyei

Kis méret,
kompakt kivitel,
nagy teljesitmény

Kompakt kivitellikkel és az ezzel parosulé kb.
400 mm-es hatésugarukkal ezeket az
5 és 6 tengelyes robotok szamos olyan alkal-
mazasban hasznalhatdk, ahol a kis méret( és
kompakt robotot kozvetlenll a berende-
zésre, illetve a berendezésbe kell elhelyezni.
A robot elényei legjobban a kisméretu
alkatrészek behelyezését és kivételét igényld
mozgatasi feladatokban mutatkoznak meg.
Tovabbi felhasznalasi tertiletei a minéségel-
lenérzés, valamint a labor- és gyogyszertech-
nikai mintdk mozgatdsa.

RV-2AJ tipus korlatozott munkatérben

Egyszerii
kezelhet6ség

A munkadarabok mozgatdsahoz egy elektro-
mos vagy legfeljebb két pneumatikus
megfogd szerelheté a robotra. A robotkar-
ban vezetett, elészerelt tomlék megkonnyitik
a megfogé csatlakoztatasat.

Amennyiben a kompakt robotméretek
mellett a munkatér kibdvitése sziikséges,
a robot-csakiugy mint a tobbi modell
tobbsége-lineéris tengelyen mozgathaté.

Az RV-2AJ/-1A

jellemzo6i
Szabadsagi fok:

RV-2A)J 5

RV-1A 6

Max. (névl.) hasznos terhelés:
RV-2A) 2,5(2) kg
RV-1A 1,5 (1) kg

Megfogo csatlakozéperemének
hatésugara:

RV-2AJ 482 mm
RV-1A 490 mm
Ismétlési pontossag:

RV-2AJ +0,02 mm
RV-1A +0,02 mm
Max. sebesség:

RV-2AJ 2100 mm/s
RV-1A 2200 mm/s
Vezérlés tipusa:

RV-2AJ CR1

RV-1A CR1

/]
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RV-S

Gyors és takarékos

Idealis olyan, nagy igénybevételt jelentd kornyezetekhez, mint a forgécsold gépek

Az RV-3SDB mozgastengelyei

Egyszerii
integralhatdosag

Az RV-3SD sorozat robotjait Ugy tervezték,
hogy azokat konnyU legyen mar meglévé
munkacelldkba integralni. Az integralt
32 be- is kimenetnek kdszonhetéen példaul
a robot kdzvetlen kapcsolatban allhat az
érzékeldkkel és aktuatorokkal, ami csokkenti
a ciklusidét és egyszerti felépités(i rendszert
eredményez.

Minden munkacelldval szemben elvart
tovabbi fontos kovetelmény az egyéb auto-
matizalasi egységekkel torténé kommunika-
ci6 képessége.

RV-3SDB robot szikraforgacsolé gépen

Csukloskaros /1]

A RV-3SD sorozat ennek érdekében csatlako-
zasi lehetéséget kindl a harom legfontosabb
kommunikaciés halézathoz, az Ethernet-hez,
a Profibus/DP-hez és a CC-Link-hez.

Komplex, korlatozott mozgasterl celldk,
illetve az egymastdl tavol esé megmun-
kaldsi helyek esetén az RV-3SD robot akar
8 tovabbi tengely vezérlésére is képes.
Mivel ezek kozil két tengely interpolaciéval
vezérelhetd, egyszer(i és hatékony mozgdsok
programozhaték az akadalyok elkerlése
érdekében. A tobbi hat tengely lehetéséget
ad pl. a robot lineéris tengelyen torténd
mozgatasara a kiilonb6z6 munkahelyek
kozott.

Nagyfoku védelem

Az RV-3SD tipus tokéletesitett kivitelének
koszonhetden a felhasznaldk még rugal-
masabban tervezhetik automatizalasi
megoldasaikat. IP65-6s védettségiik miatt
a robotok példaul nem csak munkagépek
vagy munkadllomasok mellett, hanem
kdzvetleniil a munkagépben is hasznalhatok.
Ez kilondsen nagy elényt jelent példaul
forgacsold gépek esetén, ahol a robot
kozvetlentl érintkezik a forgacsolaskor
hasznalt hitéolajjal.

Az RV-35DB/-3SDJB

jellemzoi
Szabadsagi fok:

RV-3SDB 6

RV-3SDJB 5

Max. (névl.) hasznos terhelés:
RV-3SDB 3,5(3) kg
RV-3SDJB 3,5(3) kg

Megfogo csatlakozéoperemének
hatosugara:

RV-3SDB 727 mm
RV-3SDJB 726 mm
Ismétlési pontossag:
RV-3SDB +0,02 mm
RV-3SDBJ +0,02 mm
Max. sebesség:

RV-3SDB 5500 mm/s
RV-3SDJB 5300 mm/s
Vezérlés tipusa:

RV-3SDB CR2D
RV-3SDJB CR2D
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Nagyobb ero és hatosugar

Tobbfunkcios
robotvezérlések

Az RV-SD robotok a multitasking-mako-
désre képes CR2D vagy CR3D vezérlésekkel
iranyithatok. A tetszéleges képfeldolgozd
rendszer csatlakoztathatdsaga, a 8 kiilsé
tengely vezérelhetésége, illetve az
Ethernet-en keresztilli gyors csatlakoztatds
csupan néhdny jellemzé a robotvezérlés
kivalé tulajdonsagai kozil. Ide tartozik
tovabba a szallitdszalag-kovetés, az érzékel§
nélkil megvaldsuld (itkdzés-érzékelés, és a
ciklusidé optimalizédlasdhoz hasznédlhatd
sok mas funkcid.

Az RV-65D/-6SDL/
-125D/-12SDL
jellemzoi

Szabadsagi fok:
6
Max. (névl.) hasznos terhelés:

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

Megfogo csatlakozéperemének

hatdsugara:

RV-SD robot tizem kozben RV-65D 781 mm
RV-6SDL 987 mm
RV-12SD 1183 mm

A Iegnagyobb RV-125DL 1482 mm

Ismétlési pontossag:

Az RV-12SDL mozgastengelyei tEIJeSItmenye kh eZ RV-65D/-6SDL +0,02 mm
o RV-12SD/12SDL 0,05 mm
12 Ifg-os t’erhelhletosegevel, 1385 mm-es Max. sebesség:
hatésugaraval és nagy pontossagaval
(ismétlési pontossag +0,05 mm) az RV-SD E&QEBL 3288 mmg
sorozat robotjai optimalisan hasznalhatok RV-125D 9600 mm/s
az ipari termelésben eléallitott munkada- RV-12SDL 9500 mm/s

rabok mozgatasara és a gyartdsor egyes
berendezéseinek 6sszekapcsolasara. A
legujabb technolégidnak készénhetéen
a ciklusidé jelentés mértékben csékken.
Ezek a robotok egy masodpercen beldl
képesek teljesiteni a 12 hiivelykes tesztet!

Vezérlés tipusa:

RV-6SD/-6SDL CR2D
RV-12SD/-12SDL  CR3D
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A palettazas specialistai

Tomegtermékek, pl. CR-ROM-ok gyartéasa futoszalagon

Az RH-SDH robot mozgastengelyei

Az RH-SDH sorozat két, kivalo teljesitmény
SCARA robotjat kifejezetten a palettazasi és
szerelési feladatokhoz tervezték.

A robotokban az Uj fejlesztésli szervomo-
torok és lassité hajtasok taldlhaték meg,
melyek optimalis gyorsitast és fékezést
biztositanak nagy sebességl lizem soran.
Ennek koszonhetéen példaul az RH-12SDH
robot a hasonlé robotmodellekhez képest
18 %-kal nagyobb sebesség elérésére képes.

RH-6SDH robot palettazas kozben

Intelligens
diagnosztika

Az érzékel6 nélklli Utkozés-felligyelet
képes megeldznia berendezés kdrosodasat
pl. abban az esetben, ha a betanitasi
folyamat soran a golyésorsé a szomszédos
berendezésekkel érintkezne. Ha a funkcio
aktivalt, a robot barmilyen ltkdzés esetén
azonnal és automatikus ledll.

Tokéletesitett kivitel

A megfogdt vezérld magnesszelepek
a masodik kar hatoldaldra keriltek. Ez
minimalisra csokkenti a megfogo-tapve-
zetékek és més gépelemek egymadsba
akadasanak veszélyét.

A belil vezetett pneumatikus csévek és
értékel6-vezetékek emellett konnyl csatla-
koztathatdsagot biztositanak a megfogok és
érzékel6k szamdra.

Az RH-6SDH/-12SDH/
-18SDH jellemz6i

Szabadsagi fok:

4
Max. (névl.) hasznos terhelés:
RH-6SDH 6 (2) kg
RH-12SDH 12 (4) kg
RH-18SDH 18 (5) kg
Kar hatosugara:

RH-6SDH 550 mm
RH-12SDH/-185DH 850 mm

Ismétlési pontossag:

RH-6SDH +0,02 mm
RH-12SDH/-18SDH  £0,025 mm
Max. sebesség:

RH-6SDH 7782 mm/s
RH-12SDH/-18SDH 11221 mm/s

Vezérlés tipusa:
CR2D
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Kimagaslo gyorsasag és pontossag

' | - ; A nagy terhelhetéséget illetve hatésugarat
I igénylé alkalmazasok szdméra a 3 ill. 5 kg
* terhelhetéségd, 335 ill. 453 mm hatésugaru

RP-3AH és RP-5AH robotok jelentik az
optimalis valasztast.

A termelési
hatékonysag novelése

Kis méreteivel és nagy pontossdgéval az RP
robotok a mikroméretli anyagmozgatas
terliletén nyujtanak kimagaslé teljesitményt.
A mikroszerelés, valamint a nyomtatott
dramkordk elemeinek behelyezése és
beforrasztasa (SMT technoldgia) allnak
a mai elektronikus hasznalati cikkek, pl.
mobiltelefonok gyartasanak kozéppontjaban.
A merev automatdkkal dsszehasonlitva
ezek a robotok egyeduldllé flexibilitast
biztosit a gyartasban, ndvelve ezzel a termelés
hatékonysagat.

Az RP-1AH/-3AH/
-5AH jellemz6i
Szabadsagi fok:
4
Max. hasznos terhelés:
RP-1AH 1 kg
RP-3AH 3kg
RP-5AH 5kg
Ismétlési pontossag:
RP-1AH +0,005 mm
RP-3AH +0,008 mm
RP-5AH +0,01 mm
o Max. sebesség:
Munka sz(ik térben RP-1AH 800 mm/s
RP-3AH 960 mm/s
P o o. » RP-5AH 960 mm/s
R el recizitas a Vezérlés tipusa:
z RP-AH robotok mozgastengelyei 14 V4
legsziikebb térben CR1

Az RP-1AH robot leginkdbb akkor érzi
magat elemében, ha sz(ik munkatérben
kell a munkadarabokat gyorsan és pontosan
mozgatni. Mind&ssze kb. 200 x 160 m-es
beszerelési helyigénye mellett ez a robot
236 mm-es hatésugarat és +0,005 mm-es
elhelyezési pontossagot biztosit.

Jellemz6inek készonhetden ez robot valdban
optimalis megoldast jelent Pick-and-Place
alkalmazasok szamara.



Egyszeri

programozhatoésag

Egyszert

Egyszeri programozhatosag

Konnyi
kezelhet6ség

A Mitsubishi robotok programozdasa sokkal
kénnyebb, mint gondolja. A programozasi
nyelv egyszerl, mondatokhoz hasonlo
elemekbdl épill fel, a robot mozgatasara pl.
a MOV utasitas szolgal.

Az RT Toolbox2 és a MELFA WORKS
szoftvercsomagok emellett komplexebb
programozasi és szimulacios lehetéségeket
biztositanak. Segitségiikkel a robotalkal-
mazas tervezése és szimuldcidja még
azel6tt elvégezheté, hogy magat a
berendezést megvasarolna.

Kénnyl programozhatdésag a helyszinen

RT ToolBox2 -
Profiktol-szakértoknek

Egy nagyteljesitmény(i robot-programozéi
nyelvhez nagyteljesitmény(i programozéi
fellilet szlikséges.

Az RT Toolbox2 minden Mitsubishi-robot
standard programozasi kornyezete. A
MELFA BASIC V és MELFA BASIC IV
programozdsi nyelvekkel a programok
létrehozdsa csupan néhany percet vesz
igénybe. Tesztelés és optimalizalds utan a
program a PC és a robot kozotti halézaton,
USB-s, illetve soros csatlakozason keresztdil
néhany egérkattintassal attoltheté a
robotra.

Paraméterlistak

Felligyelet és
megjelenités

A programok végrehajtdsa kozben a
RT ToolBox2 atfogo vezérlési és diagnoszti-
kai funkciéi gondoskodnak a robot mozga-
sanak felugyeletérdl és megjelenitésérdl. A
program a pillanatnyi tengelysebességek
és motoraramok mellett a robot dsszes be-
és kimenetének dllapotat is megjeleniti.
A vezérlés aktudlis programja valés idében
kovethetd figyelemmel, igy az esetleges
programhibak egyszerlien és biztonsago-
san felismerhetdk.

Paraméterek bevitelére szolgdlé ablakok

A RT ToolBox2 a programok archivalasdhoz
és a bedllitott robotparaméterek mentéséhez
is rendelkezik megfelelé eszkozokkel.

Sokféle funkcio -
Onnél az elony!

B Robotpoziciok Online betanitdsa

B A poziciok megjelenitése
a robot 3D-s dbrazoldsaban

Szintaktikai ellen6rzés
Be- és kimenetek felligyelete

Viltozok felligyelete

Hibadiagnosztika

|
|
|
B Online parancsvégrehajtas
|
B Poziciészerkeszté

|

Projektek kezelése



egyszeri

Gyors, egyszeri szimulaci

A MELFA WORKS egy 3D-s robot-szimula-
Cids szoftvercsomag, amely teljes munka-
celldk  muakodését  képes  szimuldlni,
beleértve a robotot magat, valamint a
robot és a kdrnyezete kdzotti kdlcsénhata-
sokat is. A MELFA WORKS a modern Solid-
Works-program kiegészité eszkoze, ezért
annak minden fejlett funkciéjat képes fel-
hasznalni. Valaszthat példaul megfogokat,
érzékelbket és mas elemeket az adatbazis-
bdl, majd kozvetlenll beemelheti azokat a
MELFA WORKS programkdrnyezetbe.

Hatékony eszkozok

A MELFA WORKS szoftvereszkozei a tervezés,
a programozas és a tesztelés soran hatékony
tdmogatdst nyujtanak a felhaszndld szdmara.
A megfelelé robotrendszer kivalasztasat a
tervezés  korai  fazisdban  elvégzett
hatésugdr-vizsgalatok biztositjak. Az elren-
dezés a robot és a munkacella tovabbi ele-
meinek egyszerl és kdnnyen médosithato
elhelyezésével optimalizalhaté.

A modell-bongészé leegyszerdsiti az objektumkezelést

Valdésaghii
szimulacios kornyezet

A robotok programozdsa a szimulacids
kornyezetben, sajat vezérlési nyelviikben
(MELFA BASIC V vagy MELFA BASIC IV) tor-
ténik, igy a kész program tovabbi
forditasi és feldolgozasi miveletek nél-
kil letolthet6 az adott valddi robotra.
Mér a szimulaciéban is az ismert robot-
programozasi nyelv és ezzel a meglévé
know-how hasznélhaté.

egyszeri

egyszeri

O-

1+

MELFA WORKS ipari szimulacios szoftver

Az integrdlt Online-sugé emellett
barmikor segitséget nyujt a helyes szinta-
xis létrehozasahoz. A létrehozott robot-
programot a rendszer a szimuldcios
kornyezetben teszteli, igy a tényleges
munkacellaban erre az idére sem kell fel-
fliggeszteni a termelési folyamatot. A
szimulacié sziikségtelenné teszi a robot-
cella eltavolitasat a teszt idejére a terme-
|ési rendszerbdl.

Koltségmegtakaritas

A bemutatott RT ToolBox2 és MELFA WORKS
rendszerek a lehetd legmagasabb szintd
tervezési- és lizembiztonsag mellett nagy
hatésfoku és koltséghatékony konfiguraciot
és lizemet garantalnak a robottal tdmogatott
automatizalasi megoldasok szamara.

A S
Mere4mpsmATS]

On-line program végrehajtds monitorozasa
a szimulaciéban

ARES AT HYOETY




Innovacio /// Pontossag

Rugalmassag

Innovacio

Pontossag

Mozgasban tartott innovacio

Tomité massza felvitele munkadarabra

A Mitsubishi robotok mar sok éve, alkal-
mazasok ezreiben bizonyitjak az innovativ
technolégiajukban rejlé lehetéségeket.

A Mitsubishi robotokat széles korben
alkalmazzadk a jarmuipar szinte minden
terliletén és a hozza kapcsolodd beszallitoi
ipardgakban, a gyégyszer- és labortech-
nikdban, valamint az oktatasban. Legyen
sz6 a munkadarabok illetve szerszamok
egyszer(i mozgatédsatol, minéségellenér-
zésr6l, kisméretl és miniatlr alkatrészek
beszerelésérd|, teljes berendezéseket robot-
vezérléssel iranyité komplex feladatokrdl,
ezek a robotok és nagyteljesitményd
vezérl6ik koltséghatékony, izembiztos és
gyorsan telepitheté megoldast jelentenek.

Preciz miikodés
a legsziikebb
helyeken

A paralelogramma-karos SCARA robotok
DIN A5-0s lapnak megfelel6 méreti
hasznos munkaterilettel és +0,005 mm-es
ismétlési pontossagukkal egyedilalléak
a vildgon. Pontossdguk és mindossze
0,28 mp-es ciklusidejik miatt ezek
a robotok idedlis megoldast jelentenek
precizios belltetési feladatok szamara.

Kis méret,
kompakt kivitel

A MELFA robotvezérléseket szintén kis méret
és kompakt kivitel jellemzi. A kérilbelil egy
PC-nek megfelelé helyigényl berendezés
még a legszlkebb helyen is telepithetd anél-
kul, hogy a termelésre hasznalhatéd értékes
helyet foglalna. A multitasking-mdkodésd
vezérléssel és a hatékony MELFA BASIC
programozasi nyelvvel a berendezés részei
kénnyen vezérelhetdk. A programozasi nyelv
utasitaskészletével egyszerien integralhatok
példaul kamerak targyak felismeréséhez.

Ero és pontossag

A nagy pontossagu AC szervomotorok
holtjaték nélkuli hulldmhajtémiveken
keresztil gondoskodnak a robot egyes ten-
gelyeinek mozgatasardl. Mivel a pozicié
meghatarozasahoz minden motor abszo-
lutpozicié-kédadoval van ellatva, a robot az
aramellatas bekapcsoldsa utan azonnal
megkezdheti a miikodést.

Felhaszndlas a legsziikebb munkaterekben

Rugalmassag



Innovacio

Pontossag

Rugalmassag

Innovacio

Pontossag

Rugalmassag

Pontossag és rugalmassag

Szerszamgépek kiszolgaldsa

Rugalmas
felhasznalhatosag

Mivel a robotok szabvanyos megfogo-
peremmel rendelkeznek, barmelyik ISO 9404-1
megfogd felszerelheté rajuk. A belll vezetett
kabeleknek és tomléknek kdszénhetéen
a robot nem akadhat bele a kdrnyezetébe. Az
érzékel6 nélkuli Utkozés-felismeréssel
a robotok képesek reagadlni az elére nem
lathato Osszelitkozésekre. A robotok az
Osszeszerelési munkafolyamatok optimaliz-
alasa érdekében vezérelt gyorsitas-fékezés
funkciéval rendelkeznek.

B Gyors iizembe helyezés

A Mitsubishi robotrendszerek elsé lGzembe
helyezése kb. 5 percet vesz igénybe. A kon-
nyen értheté programozasi nyelvvel és
a kényelmesen hasznalhato szoftvereszkzok-
kel a programozas és az lizemeltetés valdban
gyerekjaték.

B Univerzalis bévithetoség

A nagyszdmu opcionalis kiegészité és
bévitékartya segitségével a robot jellemzdi
az egyedi lizemeltetési és felhasznalasi
korilményekhez igazithatok. A kiegésziték
kozt éppugy megtalalhatok megfogdkarok,
mint a legkiilonbdzébb halézatokra torténd
csatlakozdshoz, valamint a be-és kimenetek
bévitéséhez hasznalhato kartyak.

Az idealis
oktatorobot

A Festo Didactic, az oktatasi rendszerek
vildgviszonylatban vezet6 gyartdja, mar
évekkel ezelétt amellett dontétt, hogy
a Mitsubishi robotokat hasznalja oktatési
rendszereiben. Gyakorl6 berendezések
szadzain immar didkok ezrei ismerték meg
a Mitsubishi robotok képességeit.

Mitsubishi robot oktatési célu felhasznélasa

Kisméreti robotok.
Nagy megoldasok.

A Mitsubishi Electric modern automati-
zalasi technoldgiai vildgszerte a technikai
fejlédés és a gazdasagi sikerek mozgatérugoi.
Jollehet, a MELFA robotok szigetként
elkiiloniils, egyedi gépként is hasznalhatdk,
tervezésiikkor mégis inkdbb arra torekedtek,
hogy azok egy komplett rendszer részeként
mutassdk meg nagyszerl képességeiket.

Legyen szé egyszerl anyagmozgatasrol
vagy pl. a jarmdipar és annak beszallit6i
iparagai altal megkovetelt komplex felada-
tokrol, a gazdasdgossdg és a nagyfoku
lzembiztossdg azok az elvarasok, amelyek
minden alkalmazas esetén az elsé helyen
allnak. barmi legyen is a feladat, a Mitsubishi
robotok mindig megbizhatdan teljesitenek.

A robotok tovabbi tipikus alkalmazasi teri-
letei a munkadarabok és szerszamok
mozgatdsa, a mindségellendrzés, a kis és
miniatlr alkatrészek behelyezése és
beszerelése, tovabba a gydgyszer- és labor-
technikai mozgatasi feladatok.



Kompakt

funkcionalis

Robotvezérléseket

Kompakt

Kompakt és funkcionalis

A robotrendszerekkel szoros egységet
képeznek a modularis felépitésli robotve-
zérlések. Ezekben az eszk6zokben a robot
vezérléséhez sziikséges CPU és teljesit-
ményelektronikai elemek taldlhatok meg,
emellett alapkivitelben el vannak latva
vezérlészoftverrel is.

Kis méret,
kompakt kivitel

A Mitsubishi esetében nem “vezérlGsze-
krényrél” sokkal inkdbb egy kisméretd, kom-
pakt vezérl6egységrdl beszélhetlink. Tipustol
fliggdéen a robothoz a CR1 (melynek helyigé-
nye pontosan egy DIN-A4-es lap) vagy a
CR2D/CR3D vezérlések hasznélhatok. Legyen
sz6 a nagy vagy a kisebb egységrdl,
mindkett6é kimagaslé teljesitményt nyujt. Az
egyetlen kilonbség a teljesitmény-kimenet
szintjében keresendd, tehdt fliggetlendl
attél, hogy melyik robotot telepiti, mindig
ugyanabban a programozasi nyelvben,
a MELFA BASIC IV/V-ben fog dolgozni.

Az igy biztositott kompatibilitas akkor jelet
igazi elényt, ha az alkalmazds Aéltal
tamasztott kovetelmények valtozéasa
miatt kilonféle robotok ill. robottipusok
hasznalata sziikséges.

Bl Nagy szamitogép-teljesitmény
DSP-vel ellatott 64 Bit-es RISC processzor
biztosit elegendd szamitasi teljesitményt
a 3D-s kor- és linearis interpolaciokhoz.
Tovabbi elény, hogy tobb program parhuza-
mos futtatasa (multitasking) is lehetséges.

B Finom behelyezés

Az alapfelszereltség részét képezé ,Compli-
ance Control” funkcié ellendrzétt pozicion-
alast tesz lehetévé. A funkcié szabad
valaszthato be- és kikapcsoldsaval a robot
specidlis behelyezési feladatokhoz optimaliz-
alhaté. Ez a munkadarabot és a robotot
egyarant védi.

B Erzékel6 nélkiili iitkozés-feliigyelet

A munkadarabok és a periféridk sérlé-
sének megeldzése érdekében a vezérlés
kiegészit6 érzékeld nélkil képes az itkdzések
biztos felismerésére.

B Digitalis be- és kimenetek
Alapfelszereltségben a CR1 vezérlés 16 digi-
talis bemenettel és 16 digitdlis kimenettel,
mig a CR2D/CR3D vezérlés 32 digitalis beme-
nettel és 32 digitdlis kimenettel rendelkezik.
A tovabbi be- és kimeneteket igényl6 kom-
plex alkalmazasok esetén ez a szam tavoli /0
dobozokkal 256 bemenetig és 256 kimenetig
bévithetd.

H Nagy programmeméria

A vezérlés akar 88 egymastdl fliggetlen
program térolasara is képes. Ezek a pro-
gramok egymasbdl is meghivhaték, ha az
egyes termékek eltéré programszekven-
cidk hasznalatat teszik sziikségesség.

funkcionalis

A CR1, CR2D és CR3D
jellemzoi

Vezérlés modja:
PTP és CP
Processzor:

64 Bit RISC + DSP
Vezérlési funkciok:

Tengely-, linedris és 3D-s kor-interpolacié;
palettazasi funkcid, megszakitasi vezérlés
és multi-tasking

Programok max. szama:

CR2D/CR3D: 256 db
CR1:88 db

Programlépések max. szama:

CR2D/CR3D: 26,000 db
CR1:5,000 db

Betanitasi pontok max. szama:

CR2D/CR3D: 13,000 db
CR1:2,500 db

Belso be- és kimenetek:

CR1 161/16 O, max.2401/2400
CR2D,CR3D 321/320, max.2561/256 O

Biztonsagi funkcidk:

Vészstop bemenet és biztonsagi kerités
ajtényitas érzékelbjének bemenete (CR2D,
CR3D), és vészstop-gomb kimenet

A
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Tovabbi termékleirasok az ipari automatizalas teriiletérol

MELSERVO és Motion Controller miiszaki katalogus

Termékkatalogus az MR-J sorozatu szervomotorokrol,
szervoerdsitékrél, valamint az SSCNET-kapcsolattal elldtott

Masza ki Motion Controllerrél
kata log uSOk PLC és HMI miiszaki katalogus

Termékkatalogusok a MELSEC PLC sorozat programozhat6 logikai
vezérlBirdl, kijelzbirdl és egyéb kiegészité tartozékairol

Halézatok miiszaki katalogusa

Termékkatalogus a Master és Slave modulokrél, valamint a nyilt
és MELSEC hadldézatban hasznalt programozhaté logikai vezérl6k
tartozékairol

Tovabbi szolgaltatasok

Jelen muszaki katalégus célja, hogy attekintést nyujtson a MELFA ipari robotok csaladjanak széles teriletérél. Amennyiben nem taldlja meg
a katalégusban a keresett informaciot, szamos egyéb madja van annak, hogyan tudhat meg tovabbi részleteket a konfiguraciorél, a muszaki
adatokrdl, az drakrdl és a termékek hozzaférhetéségérol.

Muszaki kérdésekkel kapcsolatban tekintse meg weboldalunkat: www.mitsubishi-automation.hu.

Weboldalunkon egyszer(ien és gyorsan hozzéférhet tovabbi m(szaki adatokhoz, valamint tovabbi részleteket tudhat meg termékeinkrdl
és szolgaltatasainkrol. A kézikonyvek és kataldgusok tobb nyelven hozzaférhetdk és ingyenesen letolthetdk.

Muszaki kérdésekkel, a konfiguracioval, az drakkal és a termékek hozzaférhet6ségével kapcsolatban vegye fel a kapcsolatot
disztributorainkkal és partnereinkkel.

A Mitsubishi partnerei és disztributorai 6rommel valaszoljak meg miszaki kérdéseiket, és segitenek a konfiguracié 6sszeallitasaban.
A Mitsubishi partnereinek listajat megtaldlja ennek a katalégusnak a hatoldalan, vagy weboldalunkon a ,kapcsolat” meniipont alatt.

Informacidk a jelen miiszaki katalégusrol

Ez a kataldgus tajékoztatast nyujt jelenleg kaphato termékeink vélasztékardl. A részletes konfiguracids leirdsokat a rendszerek 6sszedllita-
sardl, izembe helyezésérdl és konfiguracidjarél mindig az adott termék kézikonyvében taldlhatja meg. Gy6zédjon meg arrél, hogy
valamennyi rendszer, amelyet a jelen kataldgusban szereplé termékekbé| allit 5ssze, tokételesen megfelel az On céljainak, kielégiti a
kovetelményeket, és megfelel a termék kézikdnyvében szerepld konfiguracids szabalyoknak.

A valtoztatas jogat kilon értesités nélkil fenntartjuk. Valamennyi mérka bejegyzett.

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

MELFA - Ipari robotrendszerek

A Mitsubishi Electric innovativ és

nagy teljesitményd robotjai évek 6ta
megbizhatéan mikddnek tdbb ezer
alkalmazasban.

Napjainkban ezeket a robotokat a jarmuiiparban
(ajarm(igyartastdl a jarmiipari beszallitokig), a
gyogyszeriparban, a szakképzésekben és sok
mas alkalmazasi tertileten sikerrel alkalmazzak.

Széles termékpaletta

A MELFA termékcsaldd szamos kiilonb6zé
véltozat széles valasztékat oleli fel. Az RV-A
és RV-S sorozat csukldkaros robotjainak
termékskaldja az 1 kg hasznos teherbirasu,
nagy teljesitményl kompakt robotoktél az
akar 12 kg teherbirasi modellekig terjed.

A Mitsubishi SCARA robot termékvonaldnak
RP-AH és RH-SH sorozatait nagy precizitasu
pozicionalasi feladatokra tervezték, jellemzé
ciklusidejuk 1 masodperc alatt van,
pozicionaladsi pontossaguk akar 5 um.

Kisméretii és kompakt

A Mitsubishi robotvezérl6i kismérettiek

és kompaktak. Nem foglalnak el nagyobb
helyet, mint egy PC, ennek kdszénhetéen
a legszikebb helyre is telepitheték anélkdil,
hogy értékes gyartasi terliletet foglalnanak el.
Multitasking vezérlérendszerliknek és a nagy
teljesitmény( MELFA BASIC programozasi
nyelvnek kdszonhetben egyszerlien lehet
programot iri barmely gyartérendszer
vezérlésére. A MELFA BASIC tobbek kozott
olyan parancsokat is tartalmaz, amelyek
segitségével a targyak azonositasa céljabdl
kamera is egyszerten integralhaté a
rendszerbe.

Eré és precizitas

A robotok korszer( csétengelyes motorral
és hajtémvel vannak felszerelve, ezek
biztositjak a maximalis merevséget.

A nagy precizitadsu AC-szervomotorok és

a holtjatékmentes hullamhajtémuvek
rendkiviili pontossagot biztositanak.

Elektromos késziilékek gyartasa

ROBOTOK

RS232 vagy
Ethernet

Robot- PLC

vezérlés

CC-Link

Szervoerosité

Példa egy robotrendszer konfiguraciéra

Sokoldalu alkalmazas

A robotok szabvanyos felfogofelilettel
vannak ellatva, igy barmely 1ISO-9404-

1- szabvanynak megfelel6 megfogd
csatlakoztathatd hozzajuk. A kdbelek és
tomldk a robot belsejében futnak, igy
nem akadnak bele a periféridkba.

Az érzékeld nélkili Gtkozésvédelmi
rendszernek kdszonhetben a robot a
varatlan Utkozésekre is reagal. A robotok
sajatossagai kozé tartozik a Compliance
Control, amely az 6sszeszerelések soran
nyujtott teljesitmény novelését szolgalja.

Gyors lizembe helyezés

A Mitsubishi robotrendszer elsé lizembe
helyezése csupan mintegy 5 percet vesz
igénybe. Az egyszerl programozasi
nyelvnek és a nagy teljesitményd,
felhasznalébarat szoftvereknek koszon-
het6éen gyerekjaték a programozas és az
lzemeltetés.

Tovabbi tengely (lineéris)

RS-232C vagy
Ethernet

Tavvezérlé
1/0-k

Univerzalis bévitési lehetéségek

Opciok és bovitékartyak széles valasztéka
all a rendelkezésre, hogy a robotot az
alkalmazasnak és a gyartésornak megfele-
I6en minél jobban testre szabhassuk.
Tobbek kozott robotmegfogok, interfész-
kartyak a kilonféle halézatokhoz torténé
csatlakoztatashoz, 1/0 b&vitménymodulok
és sok egyéb.

Uj robotvezérlék

A D-sorozat vezérl6készilékei alapkivitelben
tobbféle csatlakozdval és funkcidval
rendelkeznek. A kommunikacids célu
Ethernet- és az RS232-csatlakozas mellett a
programozas megkonnyitéséhez
USB-csatlakozassal is rendelkeznek. A
D-sorozat vezérl6ihez maximum 8 kiegészité
tengely csatlakoztathato kézvetlenl.

Sorjazés
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Opcionalis hal6zatos képességek

Ethernet

PRECIizIOS

Az Ethernet bovitékartyak a szabvanyos TCP/IP protokollt hasznaljak
a robotvezérl6 és a PC-k vagy érzékelSk kdzotti nagy sebességu

kommunikacidhoz. A kartya a felhasznalastdl figgéen master vagy slave
Uzemmddba is konfiguralhatd. Ennek a kommunikacids lehetéségnek az
egyik legvonzoébb tulajdonsdga, hogy valds idejli vezérlést tesz lehetbvé,
igy a robot mozgdsa azonnal reagal az érzékeld dltal kiildott jelekre.

CC-Link

Ez az opcié szamos virtudlis be- és kimenetet kindl, igy példaul lehet6évé
teszi a kommunikaciot tébb robot kdzoétt vagy egy PLC-hez torténd
csatlakozast egy egyszer(, kéteres kdbelen keresztdil.

Profibus/DP

MEGOLDASOK

Program betdltése/mentése,
gyartdsi adatok gydjtése,

megjelenitése, ellendrzése

A Profibus/DP halozat foként azokhoz az alkalmazasokhoz kivald, ahol

kilonosen fontos az id6tényezd. Ennek a hal6zatnak az esetében is

szamos be- és kimenet all rendelkezésre.

Gyakorlati funkciok minden alkalmazashoz

Optimalis felfutés-/lefutasvezérlés, optimalis
tlszabalyozés-vezérlés

/

Normal vezérlés

Sebesség

Automatikus felfutds- és fékezés-jelleggorbe-
optimalizalas a révidebb ciklusidé érdekében

Esztergatokmény stb. Hiba

A merdlegesen engedékeny robotkar
kikiiszoboli az egytengelytiségi hibat

A “mer6leges engedékenység” funkcio

csokkenti az egytengely(ségi hibakbol
eredd beallasi pontatlansagot

Parhuzamos programfuttatas

Robot
v

Széllitoszalag
Optikai

Max. 32 program

v ) CR—

Egyenes vonalti
Atdlszabdlyozastél ~ szakaszB
fiiggetlen dllandd
pélyakdvetés

N

Eqyenes vonalu szakasz A

Folyamatos palyakorrekcié a rovidebb
ciklusidé érdekében

Optikai Robot-
érzékeld vezérlés

e e =

/. Stllitészalag )
Jeladd

pl. élel ikumok vagy gydgyszerek

Objektumkdvetés a rovidebb ciklusidé
érdekében

Robot mozgésprogram

— )

1
g

1/0-vezérl6 program >

Kommunikdcids program .

(kozos
véltozok)

< .

Pérhuzamos futtatds
A

Allandoan futé program
(bekapcsoldskor indul)

Lt

.

Multitasking Gzemmod tébb feladat parhuzamos futtataséra

Jelatvitel,
szinkronizacio,

valtozok olvasdsa,
irésa

Lehetséges haldzati konfiguracio

Gravitécio
kompen:

Gravitadci6kompenzalas a nagyobb poziciona-
lasi és palettazasi pontossag érdekében

[ RobotJ [Maximum 8 tovabbi tengely ]

Tovabbi Tovébbi Tovébbi
tengely tengely tengely

Max. 2 tengely Max. 3 tengely Max. 3 tengely

[ SzerkezetLJ [ Szerkezetd [ Szerkezet:L]

Vezérlés maximum tovabbi 8 tengelyhez

Erzékeld nélkiili Gitkézés-feliigyelet
Nyomaték
. Nyomaték tényleges értéke
Utkdzés érzékelése
Megengedett tartomény’
és irany =N\
(megszolalési kiiszob i
és irdny)
a Nyomaték
Megengedett tartomany ey
és irany eloirt értéke
(megsz6laldsi kiiszob
és irdny)

Utkozés

B
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CSUKLOSKARU

B A csukléskara robotok attekintése

A robotmodellek széles valasztéka megkonnyiti a valasztast

A Mitsubishi robotmodellek széles
vélasztékat allitja el6 annak érdekében,
hogy a korszerU szlikségletek teljes
spektruménak eleget tegyen. Magatol
értetédéen valamennyi Mitsubishi robot
erds, gyors és kompakt. A termékskala
magdéban foglalja az 5 vagy 6 szabad-
sagfoku, majdnem univerzalis csukldskaru

robotokat, valamint az 6sszeszerelési és
palettazasi feladatokra tervezett SCARA
robotokat. Ezenkivil van egy nagy
precizitasu robot-termékvonal a rendkivdil
gyors és nagy pontossagot igényld
feladatok ellatasara.

RV-2AJ, RV-1A

A nagy teherbirdsu kompakt robotok
kivaléak az anyagok szlk helyeken torténd
rakoddsara és az alkatrészek mozgatdsara.
Ezek a robotok remekiil illeszkednek a
gépeken, pl. automatizalt laboratériumi
berendezéseken torténé feladatok
elvégzéséhez.

Modell RV-2A) RV-1A
Szabadségfok 5 6
Tipus Standard

Beépitési pozicid Padldra vagy mennyezetre szerelhetd
'[‘m /‘sﬁbe“ég 2100 2200
Teherbirds maximum 2,0 15
lkg] névleges érték 1,5 1,0
I[snr]nn%Iési pontossag 40,02

Tomeg [kq] 17 19
Karkinydlds megfogd nélkiil

[mm] 410 418

Hivatkozds a kataldgusban 8. oldal

RV-3SDJB, RV-3SDB

Az RV-3SD sorozat robotjai kivald
teljesitménnyel rendelkeznek gépeknél
vagy akar gépekben torténd

munkavégzés esetén.

A teljes robot az IP 65-0s védettségi oszt-
alyba tartozik, igy garantélva a megbizhat6
mUkddést még a legszélséségesebb
kordlmények kozott is.

RV-3SDJB RV-3SDB RV-6SD
5 6 6
Padldra, falra vagy mennyezetre szerelhetd

5300 5500 9300
35 6

3 5

+0,02 +0,02
33 37 58

641 642 696

10. oldal 12. oldal

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

Az RV-65D és RV-12SD robotok a
Mitsubishi SD sorozatanak nagy
teljesitményu robotjai.

Mind 6 kg-os, mind 12 kg-os teherbirasu
valtozatban kaphatok, standard vagy
megnovelt karhosszisaggal. Az ebbe a
sorozatba tartozé robotok idedlisak az ipari
termelésben alkatrészek mozgatasara, valamint
az egyes gyartohelyek 6sszekapcsolasara.

RV-6SDL RV-125D RV-12SDL
6 6 6
8500 9600 9500
12
10
+0,05
60 93 98
902 1086 1385
14. oldal

S MITSUBISHI ELECTRIC



Bl A SCARA robotok attekintése

Az ebben a fejezetben ismertetett SCARA
robotok 4 szabadsagfokkal rendelkeznek.
Mig az RH-SDH sorozatok jellegzetes
SCARA-kiilsét kaptak, addig az RP-AH
sorozatok ikerkarjukkal inkabb kilon
kategoriat alkotnak.

Ennek a modellnek a mechanikai
tulajdonsagai lehetévé teszik az akdr

5 um pontossagu pozicionalasi feladatok
ellatasat is.

ROBOTOK

RH-6SDH, RH-12SDH, RH-18SDH

A SCARA robotokat valogatasra, palettazasra
és alkatrészek tovabbitasara tervezték.
Alkalmazastol fliggben akar1 masodpercnél
rovidebb is lehet a ciklusidejik.

MELFA
RH-GSDH

Modell RH-6SDH RH-12SDH RH-18SDH

Szabadsagfok 4
Beépitési pozicio Padldra szerelt
., maximum 6 12 18
{Eh]erblras "
névleges
b oae 2 2 5
Max. karkinydlas
(+2kanmm 0 & el
7182 1121
Max. sebesség (1,J2,)4) (01,)2,)4) 121
[mm/s] 6003 6612
(11,02) 01,2)
XY
irany +0,02 +0,025 +0,025
[mm]
3(2)
Ismétlési irdny +0,01 +0,01 +0,01
pontossdg [mm]
M
irdny
(0 tengely) +0,02 +0,03 +0,03
[fok]
Tomeg [kg] 21 45 47
Hivatkozds a 16. oldal

katalégusban

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

Kompakt méretiik és nagy pontossaguk
az RP robotokat mikroalkalmazasokra, pl.
mikroszerelésre, alkatrészek beépitésére
és SMD aramkori lapok forrasztasara is
alkalmassa teszi.

Modell RP-1AH  RP-3AH  RP-5AH
Szabadségfok 4
Beépitési pozicio Padldra szerelt

maximum 1,0 3,0 5,0
Teherbirds
lkal — néveges o5 10 20
Téglalap alakd

munkatartomany 150105 210 148 207 x 210
(szé x mé) [mm]

XY
irany +0,005 0,008  +0,01
[mm]

s L
Rlsmétlési : .
pontossig |[rany] +0,01 +0,01 +0,01

mm
csuklé-
forEés +0,02 40,02 +0,02
[fok]
Tomeg [kq] 12 2% =
Hivatkozds a
katalégushan 18. oldal
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ROBOTOK

MUSZAKI

Bl RV-2AJ és RV-1A ipari robotok

Jellemzdk/funkciok

Szabadsagfokok (tengelyek szama)

Beépitési pozicio

Felépités
Meghajtds
Helyzetfelismerés mddja
torzs (J1)
vall (J)2)
konyok ()3)
Munkatartomany fok
csukloforgds (J4)
csukl6hajlitds (J5)
csukloforgds (J6)
torzs (J1)
vall (J)2)
L konyok ()3)
Maximalis sebesség fok/s
csukloforgds (J4)
csuklohajlitds (J5)
csukléforgds (J6)
Max. sebesség mm/s
Teherbirds nevlfeges kg
maximum
Ismétlési pontossdg mm
Kornyezeti homérséklet °C
Tomeg kg
csukloforgds (J4)
nMyzgnﬁgggkdh“ﬁ csukl6hajlités (15) Nm
csukloforgds (J6)
csukloforgds (J4)
tMef]gtegt?:r?shégé csuklohajlitas (J5) kgm?
csukléforgds (J6)
Akar elérési sugara (a J5 tengely kzéppontjahoz képest) mm

A szerszam elektromos vezetékei

A szerszam levegdtomldi

Az RV-2AJ és RV-1A csuklaskart robotok

Az egyenként 5 és 6 szabadsagfokkal rendelkez6 RV-2AJ és RV-1A
robotok kiemelkedé jellemz6i a korszer( karok és robotvezérlk.
A nagy precizitasu AC szervomotoroknak koszénhet6en a
meghajtds majdnem teljes mértékben karbantartdsmentes.

Kiilonleges tulajdonsagok:

@ A karcsu kialakitasnak kdszonhetden sziik helyeken is
hasznalhaté

@ Tovabbi kiegészitd tengelyek csatlakoztathatdk

@ Multitasking rendszer

Specifikaciok

5 6

Padldra és mennyezetre szerelhetd

Fiiggéleges tobbcsuklds tipus

ACszervo (aJ1,J2, 13 és J5 tengely: fékezett, a J4 és J6 tengely: nem fékezett)
Abszolit kddado

300 (-150 - +150)

180 (-60 —+120)

230 (-110-+120) 95 (+60 — +155)
— 320 (-160 - +160)
180 (-90 - +90)

400 (-200 - +200)

180
90

135

— 180

180

210

2200 2100

15 1

2 15

+0,02

0t-40

17 19

— 1,44

2,16 1,44

1,10 0,73

— 2,16 1072
3,24 %1072 2,16 1072
8,43 %107 5,62 107
410 418

4 vezeték a bemeneteknek (csatlakozds a robot megfogdhan), 4 vezeték a kimeneteknek (csatlakozés a robot talapzatanal),
tapkabel a motoros vezérlési megfogdhoz (csatlakozas a robot megfogoban)

(JJ4 % 4 (a robot talapzatdtdl a megfogo csatlakozési pontjdig)

Taplevegd-nyomds MPa (bar)  0,5%10% (510 %)
Megfogé csatlakozokarima 150 9409-1-31.5
Védettségi osztély IP30
Robotvezérlés (R1
Rendelési informaciok Cikkszam 129861 134211
8 S MITSUBISHI ELECTRIC



MERETEK MOZGASTARTOMANY

Bl RV-2A)J és RV-1A Robotkarok
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MUSZAKI

B RV-3SDJB és RV-3SDB ipari robotok

RV-3SDJB

Jellemzok/funkciok

RV-3SDB

Az RV-3SDJB és RV-3SDB csukléskaru robotok

Az RV-3SD robotokat kimondottan 3,5 kg teherbirast igényld
feladatok elvégzésre tervezték. IP 65-6s védettséggel rendelkezik,
ez biztositja az extrém koriilmények kozotti mikddést.

Kiilonleges tulajdonsagok:

@ Valtoztathatd engedékenység (Compliance Control) az
egyszerlibb 0sszeszerelésért

@ Szillitészalag kdvetés

@ Erzékel6mentes (itkdzésvédelem

@ [P65-0s védettséggel rendelkezd kivitel

@ Adaptiv sebesség-optimalizalas

Specifikaciok
RV-3SDJB

Szabadsagfokok (tengelyek szama)

Géposztaly

Beépitési pozicid

Felépités

Meghajtés

Helyzetfelismerés médja
torzs (J1)
vall (J2)

5 konyok (J3)

Munkatartomany L, fok

csukléforgds (J4)

csuklohajlitds (J5)

csukloforgds (J6)
torzs (J1)
vall ()2)
Maximalis sebesség A A fok/s
csukloforgas (J4)
csuklohajlitds (J5)
csukléforgds (J6)
Max. sebesség mm/s
» névleges
Teherbirds : kg
maximum
Ismétlési pontossdg mm
Kornyezeti hdmérséklet °C
Tomeg kg
csukléforgds (J4)
e csukldhaltds ) Nm
csukléforgds (J6)
csukloforgds (J4)
thgﬁgtegt?:g?égﬁ csukldhajitds (J5) kgm?
csukléforgds (J6)
Alkar elérési sugara (a J5 tengely kozéppontjahoz képest) mm
A szerszam elektromos vezetékei
A szerszam leveg6tomldi
Téplevegd-nyomas MPa (bar)
Megfogd csatlakozékarima
Védettségi osztaly
Robotvezérlés
Rendelési informaciok Cikkszém

5 6

Standard

Padldra, falra vagy mennyezetre szerelhetd (a falra szerelhetdséget a J1 tengely korlatozza)
Fiiggdleges tobbesuklds tipus

ACszervo (valamennyi tengely fékezett)

Abszoldt kédado

340 (-170 - +170)

225(-90 — +135)

237(-100 - +137) 191(-20—+171)
— 320(-160 - +160)
240 (-120 - +120)

720 (-360 — +360)

250

187

250

— 412

412
660
5300 5500
35

+0,02

0-40

33 37
_ 583
583

39

— 0,137
0,137

0,047

641 642
8 bemenet / 8 kimenet / 8 tartalék vezeték 0,2 mm? (&myékolt)

Elsddleges: 6 X 2 (a 4-es és az 5-0s tengely kozotti karban)
Mésodlagos: &4 x 8 (opcid)

0,5+10% (5+10%)
150 9409-1-31,5

IP 65

(R2D

218850 218849

10
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B RV-3SDJB és RV-3SDB Robotkarok
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MUSZAKI

B RV-6SD, RV-6SDL, RV-12SD és RV-12SDL ipari robotok

RV-6SDL

Jellemz6k/funkciok

Szabadsagfokok (tengelyek szama)
Géposztaly

Beépitési pozicio

Felépités
Meghajtés
Helyzetfelismerés modja
torzs (J1)
vall J)2)
’ konyok (J3)
Munkatartomény o, fok
csukléforgds (J4)
csuklohajlitas (J5)
csukléforgds (J6)
torzs (J1)
vall J)2)
Maximalis sebesség 7 A fok/s
csukléforgds (J4)
csukldhajlitds (J5)
csukloforgds (J6)
Max. sebesség mm/s
» névleges
Teherbirds : kg
maximum
Ismétlési pontossdg mm
Kornyezeti hdmérséklet °C
Tomeg kg
csukloforgds (J4)
e sukGhaltés 1) Nm
csukléforgds (J6)
csukléforgds (J4)
xﬁgﬁgﬁ:ﬁ:‘gj csuklohaijlités (J5) kgm?
csukléforgds (J6)
Akar elérési sugara (a J5 tengely kozéppontjahoz képest) mm

A szerszam elektromos vezetékei

A szerszam leveg6tomldi

Téplevegd-nyomds MPa (bar)
Megfogé csatlakozokarima

Védettségi osztaly

Robotvezérlés

Rendelési informaciok Cikkszdm

Az RV6SD(L) és RV-12SD(L) csukléskaru robotok

Ezek a robotok, amelyek a 6 kg-os, illetve a 12 kg-os teherbirast
nagy sebességgel 6tvozik, idedlis megoldast jelentenek
tulajdonképpen barmely alkalmazéashoz.

Kiilonleges tulajdonsagok:
@ Erzékel6mentes (itkdzésvédelem
@ Szillitészalag kovetés

@ Valtoztathat6 engedékenység (Compliance Control) az
egyszerlibb dsszeszerelésért

Specifikaciok

RV-12SD
6 6 (hosszu kar) 6
Standard

RV-12SDL
6 (hossz kar)

Padldra, falra vagy mennyezetre szerelhetd (a falra szerelhet6séget a J1 tengely korlatozza)
Fiiggdleges tobbesuklds tipus

ACszervo (valamennyi tengely fékezett)

Abszolut kddadd
340(-1170 - +170)
227 (-92 - +135)
273(-107 - +166)
320(-160 — +160)
240(-120 - +120)
720 (-360 — +360) (bdvithetd)

230(-100 - +130)

295 (-129 - +166) 290 (-130 - +160)

401 250 276 230
3N 267 230 172
401 267 267 200
352

450 375

660

9300 8500 9600 9500
5 10

6 12

+0,02 +0,05

0-40

58 60 93 98
12 193

12 19,3

45 1

0,29 0,4

0,29 04

0,46 0,14

696 902 1086 1385

8 bemenet / 8 kimenet / 6 tartalék vezeték 0,1 mm? (anyékolt)

Elsddleges: &6 x 2 (az also kar elején)
Masodlagos: &34 x 8

0,49+10% (4,9+10%)
150 9409-1-31,5

IP54 (J1-13),IP 65 (J4-J6)
CR2D

214965 218866

Elsddleges: 6 X 2 (az also kar elején)
Masodlagos: /4 x 8

150 9409-1-40

CR3D

218852 218853

12
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B RV-6SD és RV-6SDL Robotkarok

MERETEK

MOZGASTARTOMANY
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MERETEK

B RV-12SD és RV-12SDL Robotkarok
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MOZGASTARTOMANY
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MUSZAKI

B RH-6SDH, RH-12SDH és RH-18SDH ipari robotok

Az RH-6SDH, RH-12SDH és RH-18SDH SCARA robotok

Ezeknek a 6 kg, illetve 12 kg teherbirasu robotoknak az 6sszesze-
relés, a rakodds és a palettazas az erésségiik. A robot nagyobb
terhek emeléséhez 18 kg-os terhelhetéségu kivitelben is
megvasarolhaté. Minden tipus kaphato tisztatérben torténé
felhasznalasra alkalmas és froccsend viznek ellendllé verzidban is.

Kiilonleges tulajdonsagok:

@ Karcsu kialakitas

@® 6/12/18 kg teherbiras

@ Akér 11 200 mm/s sebesség tengelyinterpolaciéval
@® Nagy, 0,02-0,025 mm es (x/y) ismétlési pontossag
@ Palettazasi funkcio

Jellemz6k/funkcick Spedfikacick
RH-6SDH5520 RH-12SDH8535 RH-18SDH8535
Szabadsagfokok (tengelyek szdma) 4
Géposztaly Standard
Felépités SCARA
Beépitési pozicio Padldra szerelt
Meghajtds ACszervo
Helyzetfelismerés modja Abszolit kddadé
Fék 11,12, J4 tengelyek: nem fékezettek, J3 tengely: fékezett ﬂ ﬁ ggggl;gt fnéegzﬁléezettek,
Teherbirds névleges 2 2 5
(megfogdval egyiitt) maximum g 6 12 18
Maximélis karkinydlds kar 1+ kar2 mm 550 850 850
n fok 254 (£127) 280 (+140) 280 (£140)
12 fok 290 (£145) 306 (+153) 306 (£153)
Munkatartomény
13(2) mm 200 (97-297) 350 (-10-340) 350 (-10-340)
J4 (6 tengely) fok 720 (£360) 720 (+360)
n fok/s 375 288 288
)2 fok/s 612 412,5 4125
Maximalis sebesség
13(2) mm/s 1177 1300 1200
J4 (0 tengely) fok/s 2411 1500 1500
. 325" B
MeEepgedett : névleges : 0,01 0,02 0,02
csuklotehetetlenség maximum I o0 01 01
X, Yirany mm  £0,02 +0,025 +0,025
Ismétlési pontossag 13 (Zirany) mm 20,01 +0,01 +0,01
J4 (0 tengely) fok +0,02 +0,03 0,03
Kornyezeti hdmérséklet °C 0-40
Tomeg kg 21 45 47
A szerszdm elektromos vezetékei 8 bemenet / 8 kimenet / 8 tartalék vezeték
A szerszam levegGtomldi 6 %2
Téplevegd-nyomds MPa (bar) 0,5+ 10% (5 10 %)
Védettségi osztaly IP20
Robotvezérlés (R2D
Rendelési informaciok Cikkszam 219008 219009 219010
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MUSZAKI

Bl RP-1AH, RP-3AH és RP-5AH ipari robotok

Jellemz6k/funkciok

Szabadsagfokok (tengelyek szama)

Beépitési pozicio

Meghajtas

Helyzetfelismerés modja

Fék

Max. teherbirds névl.eges
maximum
szélesség x mélység

Munkatartomény fiiggéleges
forgds
J1/12

Maximalis sebesség 13
4

Tehetetlenségi nyomaték  wrist
X, Yirany
Ismétlési pontossdg Zirdny
a csukloforgds iranya
Kornyezeti hdmérséklet
Tomeg
A szerszdm elektromos vezetékei
Téplevegd-nyomds
A szerszam levegGtomldi

Robotvezérlés

Rendelési informaciok

kg

mm
mm
fok
fok/s
mm/s
fok/s
kgm
mm
mm
fok
°C

kg

MPa (bar)

Cikkszdm

Specifikaciok

4
Padldra szerelt
ACszervo

Abszolit kddadd
Valamennyi tengely
0,5

1,0

150 % 105

30

+200

480

800

3000

3,10x 10°*

+0,005

+0,01

+0,02

0-40

12

8 bemenet /8 kimenet
0,5+£10% (5£10%)

(R1

134183

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

Az RP-1AH, RP-3AH és RP-5AH SCARA robotok kialakitasuknal
fogva olyan alkalmazasokhoz hasznalhatdk, melyek sz(ik helyen
gyors és pontos alkatrész-elhelyezést igényelnek. A robotok
paratlan mechanikai kialakitdsanak koszénhetéen jelentésen javul
a termelékenység és a mikroalkalmazasok mindsége.

Kiilonleges tulajdonsagok:

@ Ismétlési pontossag 0,005 mm (RP-1AH)
@ Helyigény: csupan 200 x 160 mm (RP-1AH)
@ Ciklusidé/,pick&place” < 0,5 s

1,0
30
210x 148
50

432
960

1330
1,60x 103
+0,008

+0,03

24

131626

20
50
297 x 210

3,20 103
+0,01

25

131628
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H RP-1AH, RP-3AH és RP-5AH Robotkarok
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ROBOT

B A vezérlés attekintése

CR1, CR2D és CR3D vezérlések

A vezérlé kivalasztasa az adott robot-
modelltél fligg. Azonban a CR1, CR2D és
CR3D vezérléseket pontosan ugyanazon
a nyelven programoztak, igy mindegy,
melyik robotot csatlakoztatjuk hozzajuk.
Kilonleges alkalmazasi funkciokkal bévitheti
rendszerét, ha bévitékartyat helyez a
vezérlébe. A vezérl6késziilékek ezzel
kilonb6z6 kommunikacios halézathoz
csatlakoztathatok, illetve kiegészitd
robottengelyek vezérelhetdk.

CR1-571

Az A4-es papirlap méretli CR1-571 vezérld
a kovetkezé robotok vezérlésére
hasznalhato:

® RV-1A

@® RV-2A)

@® RP-1AH/3AH/5AH

A vezérlének 16 altalanos bemenete és
kimenete van, amelyet maximum 240-re
lehet béviteni. Egyfazisu, 180-253 V AC
energiaellatassal mikodik.

B Rendszerkonfiguracio

Vezérl6

Teaching box

A D-sorozat vezérl6késziilékei szamos
funkcioval (pl. Ethernet- és USB-csatlakozas,
kiegészitd tengelyek SSCNET3-on keresztili
vezérlése, interfész a szallitészalag nyomon
kovetéséhez) alapkivitelben rendelkeznek.

A vezérlé RS-422-es portjahoz pl. teaching
box csatlakoztathatd, amellyel meghata-
rozhatja a robot munkapoziciéjat.

A teaching box a teljes program tesztelésére
is hasznalhato.

~ CR2D700

ol

CR2D-700

A CR2B vezérl6 a kovetkezd robotokhoz
hasznalhato:

@ RV-3SDB/3SDJB

@® RV-65D/6SDL

@® RH-6SDH/12SDH/18SDH

Ennek a vezérlének 32 altalanos bemenete
és kimenete van, melyet maximum 256-re
lehet béviteni. Egyfazisu, 180-253 V AC
energiaellatassal mikodik.

A D-sorozat vezérl6késziilékein az USB- és
Ethernet-port mellet RS232C-csatlakozd is
taldlhaté szamitdgép csatlakoztatasahoz.
Ezdltal lehetévé valik, hogy egy nagy
teljesitményd PC szoftvercsomaggal
felhasznaldbarat fellileten programokat
fejlessziink, és elkészithessiik komplett
munkacelldk 3D szimuldcidjat.

W wrsvmsn €=

[ mrsuBisHl

\. q

CR3D-700M

A CR3D-700M vezérl6 specialis aramfazissal,
tObb outputtal a kdvetkez6 robothoz
hasznalhaté:

@ RV-12SD/12SDL

A programozasi nyelv és az opciok
ugyanazok, mint a CR2D vezérl6k
esetében. A vezérlének 32 dltaldnos
bemenete és kimenete van, melyet
maximum 256-re lehet béviteni.
Haromfazisu, 400 V AC energiaellatassal
muikodik.

A bal oldalon a kdvetkezé elemekbdl allo
robotrendszer alapkonfiguraciéja lathato:
@® RV-65D robotkar

@® CR2D vezérl6

@ 5 m vezérlékdbel-készlet

@ R32TB teaching box

A Mitsubishi Electric tartozékok tovabbi
széles valasztékat kinalja, hogy On az
alkalmazasanak megfelelé egyedi
kovetelményekhez igazodd robotrendszert
allithasson 6ssze. A jelenleg kaphaté
opciokrdl a 22. oldalon olvashat, illetve a 34.
oldalon egy részletes listat talal.

20
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B A vezérlé miiszaki adatai

Jellemzok/funkciok
Avezérelhetd tengelyek szama
A processzor tipusa (CPU)

L a betanithatd pontok és a
Memoria programlépések szama
kapacitds =

programok szama

Programozasi nyelv
dltalanos céld 1/0-k

spedialis céld /0-k

Kiils6 1/0-k megfogd nyitds/zards

vészleallitd 1/0-k

ajtokapcsold bemenet
RS232C/USB
RS422 + Ethernet

me(_1fogé vezérlokdrtydjanak

csatlakozdja

bdvités csatlakozdja
Interfész

Ethernet

Kiegészitd tengelyek

Kddold targykdvetéshez

robot I/0-csatlakozo

Tdpegység
Kornyezeti hdmérséklet
Pératartalom

memériabdvités csatlakozoja

CR1-571

CR2D-700

6 robottengely + 2 interpolacids tengely + 6 fiiggetlen tengely

F6 CPU: 64 Bit RSC; szervo CPU: DSP
Max. 2500 pozicié, max. 5000 |épés

88

MELFA-BASIC IV vagy
MOVEMASTER COMMAND

16 bemenet és 16 kimenet

Felhaszndld &ltal meghatdrozott célra
felhasznalt altalanos céli 1/0

8 bemenet és 0 kimenet
(opcioként legfeljebb 4 kimenet adhatd hozza)
1

1
1PC-interfész
1 teaching box interfész

1interfészkdrtya a pneumatikus megfogéhoz

3 bévitési opciohoz (opciondlis)

1 csatorna
(240 bemenetre és 240 kimenetre bdvithetd)

1fdzis, 90-132V AC, 50/60 Hz; 0,7 kVA
1fazis, 180-253 V AC, 50/60 Hz; 0,7 kVA

0-40°C
45 — 85 % lecsap6das nélkiil

Max. 13.000 pozici6, max. 26.000 Iépés

MELFA-BASIC IV vagy MELFA BASICV

32 bemenet és 32 kimenet

VEZERLES

CR3D-700M

Felhasznald dltal meghatarozott célra felhasznalt dltalanos céli /0

8 bemenet és 0 kimenet (opciéként legfeljebb 8 kimenet adhatd hozzd)

Kapocsléc csavaros csatlakozokkal redundans vészkikapcsold csatlakoztatdsahoz,

DIN 150 10218 (2066)

1

1interface for PC/USB

1 teaching box interfész

1 interfészkdrtya a pneumatikus megfogéhoz

2 bévitési opciohoz (opciondlis)
1 memory option

1a kommunikdcids egység szamara (PC, kamera)

1az optikai SSCNET 3 szamdra

2 kédold-bemenetként

1 csatorna

(256 bemenetre és 256 kimenetre bévithet6)

1fazis, 90-132 V AC, 50/60 Hz; 1,0 kVA

1 csatorna
(256 bemenetre és 256 kimenetre bdvithetd)

3-fézis 400 V AC; 50/60 Hz; 3,0 KVA;

Foldelés Kiilon sorkapcson keresztiil; ellendllds < 100 Q
Felépités 0Onall6, zart héz, vizszintes kivitel Onallo, zrt haz, vizszintes kivitel Onall6, zart hz, fiiggdleges kivitel
Méret (Szé x Ma x Mé) 212 mm x 166 mm x 290 mm 468 mm x 200 mm x 408 mm 450 mm x 975 mm x 380 mm
Tomeg 8kg 20kg 60 kg
B A vezérlé mérete
35 450
o N
A Hd@ MITSUBISHI ‘ cRaDT00 v
3t 150 v 4M 310 45| N2
25 ‘ 212 ‘ 25 @24 408 £%6) 0
468 =)
; 2]
f©  MITSUBISHI CR3D-T00
212 408
— —1 — — e 9 ©
‘ 380
15 420 15
§ P o 0| 7r
= = o
e 5 '
[i==) = K — = 5]
] ; —— =
CR1-571 CR2D-700 450
CR3D-700M
Atmérék: mm
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A ATTEKINTESE

Bl Az RV-1A, RV-2AJ és RP-sorozat elemeinek és opcionalis kiegészitoinek attekintése

S
S
S
=

NC AC szervok

Szoftver:

MELFA-Vision/Works,
PLC Optikai érzékelok RT Toolbox2

Vezérl6kartyak

Elektromos
megfogd

Pneumatikus

megfogd
1/0 bévités

Bovitékartyak az aldbbiakhoz:
Ethernet,
CC-Link,

Profibus

Soros bovités:
Kiegészitd tengely,
Szallitészalag-kovetés
Felligyelet

Csatlakozdkabelek

box

Elektromos
megfogd

Megfogo
jelkabel

N

Pneumatikus
megfogd

Spirdlcso a
megfogdhoz

Pneumatikus szelepek
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A ATTEKINTESE

B RV-6SD(L)/12SD(L) és RH-12/6/18SDH-sorozat elemeinek és opcionalis kiegészitinek attekintése

0000000000

Szoftver:

MELFA-Vision/Works
GOT NC AC szervok PLC Optikai érzékelok RT Toolbox2

Vezérl6kartyak
z 4 Bovitékartyak az aldbbiakhoz:
CC-Link,
Profibus

Pneumatikus
megfogd

1/0 bévités

Csatlakozdkabelek

Spirélcsé a
megfogéhoz

Megfogé jelkdbel Pneumatikus szelepek

Pneumatikus megfogo
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TEACHING BOX

MEGFOGO

B Teaching Box az RV-1A/2AJ és RP sorozathoz

Miikodtetés és programozas

Az R46TB betanitd panel egy multifunkcids vezérl6- és programozéi terminal a Mitsubishi
A és S sorozatu robotok szamara. Az intuitiv felhasznaldi interfész megkonnyiti a robot
mozgasainak vezérlését, valamint széleskor( diagnosztikai és felligyeleti funkcidkat kinal
minden felhasznalonak. Minden, a biztonsag szempontjabal kritikus funkcidhoz (pl. robot
mozgdasok) gomb van hozzarendelve. A 6,5"-0s érint6képernyén a programozasi és fel-
igyeleti funkciok gyorsan és egyszer(ien elérheték és beallithatok.

A robot mozgasanak vezérlése mellett a terminal szamos tovabbi funkciéval rendelkezik:
Pl. programok irdsa a képernyén megjelenitett virtualis billentylizettel, a rendszer 6sszes
allapot-paraméterének, valamint a bemenetek és a kimenetek feliigyelete, beleértve a
halézaton keresztiil elérhetd be-és kimeneteket is.

Az R46TB flexibilis felligyeleti funkcidja az 6sszes fontos rendszerparaméter megjelenitését
lehetévé teszi. Az olyan termelési adatok, mint a munkaciklusok szama, az atlagos ciklusidd
és szamos mas paraméter elérése gyors és egyszer( attekintést ad a termelés helyzetérél.

A terhelés ellen6rzésére szolgald kiterjedt analitikai funkcidkkal a robot miikodése
kdnnyedén optimalizalhatd, a ciklusidé pedig a minimalisra csékkentheté.

A képernyd beviteli fellleteivel a megfogdk és munkadarabok paramétereinek megadasa
egyszer(, segitségiikkel a rendszer gyorsan optimalizélhaté. A rendszer telepitésekor a
referenciapontok adatai néhany perc alatt definidlhatdk, ezutan a robot programozasra kész.

Specifikaciok R46TB R28TB
Kompatibilitds Minden Mitsubishi A és S sorozatu robot

A robot dsszes funkcidjanak miikdtetése,
programozésa és feliigyelete

Informaciok kiolvasasa iizem kdzben is;
programszerkesztés virtualis billenty(izettel;
akar 14 programsor kijelzése; 1/0 felligyelet
max. 256 bemenet és 256 kimenet szamara;
szerviz kijelz6 a karbantartsi idokoz
megjelenitésével; hibakijelzd az utols 128
riasztds részletes adataival.

Integralt operacids rendszer szoftver menii
Szoftver alapt felhasznaldi interfésszel

Poziciok betanitdsa, Iéptet(’)’ tizem, programok

Funkcidk vezérlése és szerkesztese

Programok és paraméterek szerkesztése,

Programozs és feligyelet karbantartasi es felligyeleti funkciok

Integralt operdcios rendszer

Navigdciés menii (nyelv) Angol, német, francia, olasz Japan, Angol
Kijelz6 tipus/méretek §,5"—os TFT kijelz6 (640 x 480 képpont) 4 soros, soronként 16 karakteres LCD-Kijelz6
technolégia Erint6keépernyd hattérvilagitassal hattérvildgitassal
. USB, RS-422 a robotvezérléhoz torténd
Interfészek csatlakoztatdshoz Rs422
‘ Kozvetlen csatlakozas a robotvezérléhoz,
Csatlakozds 7m-es kabelhossz 7m
Védettségi fokozat IP54 IP 65
Tomeg [kq] 1,25 kb. 0,5 kg (kdbel nélkil)
Rendelési informaciok Cikkszam 193409 124656
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ES KESZLETEK

B Teaching Box az RV6SD/6SDL/12SD/12SDL és RH-6SDH/12SDH/18SDH

B Megfogokészletek

Kezelés és programozas

Az R56TB vezérl6készilék az SD-sorozat valamennyi robotjahoz hasznalhaté
multifunkciondlis vezérl6- és programozé egység. Az intuitiv kezel6felilettel a robot
mozgatasa, tovabba a diagnosztikai és felligyeleti funkciok hasznalata még kezd6
felhasznaldk szamara sem okoz problémat. A biztonséagi funkciok (pl. a robot mozgatasa)
gombokon keresztiil vezérelheték. A programozasi és feliigyeleti funkciok a 6,5 hiivelykes
érint6képernydn keresztiil igazdn egyszertien behivhatok és bedllithatok. A termindl a
robot mozgatasa mellett szamos egyéb funkciéval rendelkezik: a képernyén megjelend
virtudlis billenty(izeten keresztiil programok irhatdk, emellett a rendszer valamennyi
dllapot-paramétere, bemenete és kimenete felligyelhetd, beleértve a halézaton keresztdl
hozzaférhet6 elemeket is.

Specifikaciok R56TB R32TB
Kompatibilitds Az SD-sorozat valamennyi Mitsubishi-robotja
Funkciok A robot minden funkcidjénak kezelése, programozésa és feliigyelete

Informaciok kiolvasasa iizem kizbenis, o
programok szervesztése virtudlis billentyizettel,  Informaciok kiolvasésa izem kdzben is,

maximum 14 sor programkdd megjelenitése, programszerkesztés T9-szabvanyu bevitellel,
Programozés és feliigyelet 1/0-feliigyelet 256 bemenetig és 256 kimenetig,  |/0-feliigyelet, izemzavarok kijelzése,
karbantartasi kijelzd a szerviz-intervallumok atvaltas jobb-és balkezes kezelés kozott,
feltiintetésével, az utolsé 128 riasztds részleteinek 36 gomb a miikodés vezérléséhez
megjelenitése
Szoftver Meniivezérelt integralt operdcios rendszer
Navigdciés menii (nyelv) Német, Angol, Francia, Olasz Angol, Japan
Kijelz6 tipus/méretek 615,5" TFT-kijelz6 (640 x 480 képpont) g’lﬂ':rm?rl‘ecln'k”elm 8 sorral, soronkeént
technolégia Erint6képernyd héttérvilagitassal LCD-kijelz6 hattérvildgitassal
Interfészek USB- & RS42,2?E°” arobotvezerlés RS422-port a robotvezérlés csatlakoztatasahoz
csatlakoztatdsdhoz
Csatlakozds Kozvetlen csatlakozas a robotvezérlohoz, 7m-es kabelhossz
Védettségi fokozat IP54 1P65
Tomeg [kg] 1,25 0,9
Rendelési informaciok Cikkszam 218854 214968
Eszkozok
A motoros megfogo tokéletes a A pneumatikus megfogdkészlet
laboratériumi feladatok elvégzésre, mivel tartalmazza a megfogot, a pneumatikus
nem igényel stritett levegét. A megfogas spiraltémlét, az interfészt, az egyutas
ereje szabalyozhatd. A megfogo szelepet és az adaptert. Elettartama
élettartama 50 %-os erésségl megfogas 10 millié megfogasi ciklus.
esetén kb. 10 milli6 megfogasi ciklus. A megfogé érzékeldkkel van ellatva,
Az elektromos megfogdkészlet tartalmazzaa ~ Melyek informaciokat kildenek a
megfogot, a spiralkabelt és a vezérldkartyat. ~ Megfogas aktualis helyzetérdl.
Specifikaciok 4A-HM01 4A-HPO1E
Meghajtas DCszervomotor Olajmentes siritett levegd
Megfogds erdssége 49-68,6N —
Uzemi nyomés — 0,4—7,0 bar
Uzemi hémérséklet 0-40°C 0-40°C
Pératartalom 45-85% —
detran s (03 s 0 miomegogis s
Miikodésérzékeldk Nincs A nyitdsi és zdrési oldalon
Tomeg [kq] 0,59 kg (adapterrel egyiitt) 0,45 kg (adapterrel egyiitt)
Rendelésiinformaciok  Cikkszam 129874 129873
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SZELEPKESZLETEK

B Szolenoid szelepkészletek

Specifikaciok

Szelepek szdma
Felhasznalasi teriilet (robottipus)
A szelep funkcidja
Miikddtetési médja
Keresztmetszet (CV-érték)
Uzemi nyomés

Maximalis nyomés
Reakcididd

Max. mikadési frekvencia
Kornyezeti hdmérséklet
Uzemi feszilltség

Rendelési
informaciok

Cikkszam

Szolenoid megfogo-vezérl6 szelepkészletek

Ez az opcio a robotkarra szerelt megfogd vezérlésére hasznalhato. A szelepkészlet tar-
talmazza az Gizembe helyezéshez sziikséges valamennyi alkatrészt, beleértve az elosztot,
a csatlakozokat és a fojtast. A gyors és egyszer( csatlakoztatas érdekében a szelepek
gyorscsatlakozos kabelekkel vannak ellatva.

AH

Kettds szolenoid
Belsd vezérlés
1,5mm

27 bar

10 bar

< 12msaz 24V DC
5Hz

-5—+50°C
24VDC+10%

129780 129781

129792

129793

A szoleinoid szelepkészleteket olajmentes s(ritett levegdvel torténé hasznalatra tervezték.

RV-E-1E-VDOLE

Kettds szolenoid
Belsd vezérlés
1,5mm

27 bar

10 bar
<12msaz24VDC
5Hz
-5—+50°C
24VDC+10%

47397 47398

e 1S-VDOLJE-01 1S-VDO[JE-02 1S-VDOIME-03 1S-VDOLIME-04

Specifikaciok

Szelepek szdma 1 2 3 4 1 2 3 4 1 2 4 1 2 3 4

Felhaszndldsi teriilet

(13sd a 30 oldalt) 125D /125DL 35D /65D 12SDH 65DH

A szelep funkcidja Kettds szolenoid Kettds szolenoid Kettds szolenoid Kettds szolenoid

Mikodtetési médja Belsd vezérlés Belsd vezérlés Belsd vezérlés Belsd vezérlés

Keresztmetszet (CV-érték) 0,64 mm 0,64 mm 0,64 mm 0,64 mm

Uzemi nyomés 1-7bar 1-7bar 1-7bar 1-7bar

Maximélis nyomds 10 bar 10 bar 10 bar 10 bar

Reakci6idd < 22ms 5 bar nyomdson <22 ms 5 bar nyomdson < 22ms 5 bar nyomdson <22 ms 5 bar nyomdson

Max. mikodési frekvencia 5Hz 5Hz 5Hz 5Hz

Kornyezeti hémérséklet -5—+50°C -5—+50°C -5—+50°C -5—+50°C

Uzemi fesziiltség 24VDC£10% 24VDC£10% 24VDC£10% 24VDC£10%

i':‘ ef';(:::éé:iiék Cikkszam 153057 153058 153059 153062 153074 153075 153076 153077 166278 166279 166280 166281 166274 166275 166276 166277
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B Portok robotvezérlokhoz

2A-HR575E

2D-TZ576

CC-Link interfész

A 2A-HR575E interfész lehetévé teszi, hogy
a CRLI-R robotvezérlét CC-Link halézathoz
csatlakoztassuk.

A 2D-TZ576 interfész lehet6vé teszi
a CRm-D vezérl6készilék CC-Link-
halézathoz torténé csatlakoztatdsat.

A CC-Link interfész egy nagy sebességli
bit- (1/0-khoz) és (adatrdgzitékhoz)
szdalapu halozati kartya.

PROFIBUS interfész

Ezzel az interfész-modullal a robotvezérlés
PROFIBUS-halézatba kapcsolhato.

Soros bovitoé interfész

A 2A-RZ581E interfészkartyaval tovabbi
soros bemeneteket csatlakoztathat a
vezérléhoz. Ezenkiviil a kartya két
kédadocsatlakozét is tartalmaz, annak
érdekében, hogy rogzithet6 legyen a
szdllitdszalag sebessége, ezaltal kovetési
feladatok is megoldhatok.

PORTOK

Ethernet interfész

Az ethernet interfész mas vezérlék vagy
TCP/IP képes perifériak kdzotti nagy
sebességl kommunikacidohoz
hasznalhato.

A robotvezérl6é programozéasahoz, valamint
a maganak a robotnak a kiilsg, valés ideji
vezérléséhez is alkalmazhaté.

Specifikaciok 2A-HR533E
Alkalmazas Ethernet interfész; TCP/IP
Tipus Beépithetd panel

Felhasznalasi teriilet RV-1A/2A) és RP-sorozat
LAN interfész T0BASE-5, 10BASE-T (valaszthato)
Csatlakozo RJ-45

Atvitel sebessége 10 MBit/s

Rendelési

. P Cikkszam 129809
informaciok

2A-HR575E (RV-1A/2A) és RP-Series)
CC-Link interfész

Tipus Beépithetd panel

Valamennyi MELFA robot

3 eres, drnyékolt sodrott kabel

2D-TZ576 (RV-SD és RH-SDH)

Specifikaciok

Alkalmazés

Felhaszndldsi teriilet
Kommunikécids kabel

Az1/0-k és az adatrdgzitok

T TR 1261/0/ 16 adatregiszter

Frissités gyorsasdga 7,2ms
42 100 m az 10 MBit/s, 150 m az 5 MBit/s, 250 m az 2,5 MBit/s, 600 m az 0,62 MBit/s,
A hdlozat max. hossza 1500 m az 0,15 MBit/s
fefulel sy Cikkszém 129808 219063
informaciok

2A-RZ577A (RV-1A/2A) és RP-Series)

Specifikaciok

2D-TZ577 (RV-SD és RH-SDH)

Alkalmazés PROFIBUS/DP interfész

Tipus Beépithetd panel

Felhaszndldsi teriilet Valamennyi MELFA robot

Kommunikéciés kabel Sodrott érpdr

A kommunikécio tavolsiga %g?ﬂ n:] 221 2060/19&%//59375 kBit/s, 1000 m az 187,5 kBit/s, 400 m az 500 kBit/s,
A kommunikdcié max. szdma 122

A csatlakoztathatd 1

interfészkartyak szama

e Gkszam 155317 218861

Specifikaciok 2A-RZ581E
Alkalmazés Soros bovités
Tipus Beépithetd panel

Felhasznalasi teriilet RV-1A/2A) és RP-sorozat

Csatlakozasok 1xRS232, 1xRS422, 2 kddadd bemenet
A csatlakoztathatd )

interfészkartyak szdma

il Cikkszdm 129807

informaciok
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PORTOK

B Portok robotvezérlokhoz

1/0 interfész

Valamennyi robotvezérlé legaldbb

16 bemenettel és kimenettel

rendelkez6 I/0 interfésszel van ellatva.

Az 1/0-k szamat 2A-RZ371 interfészmodul
csatlakoztatasaval legfeljebb 256-ra lehet
névelni (a vezérl6 tipusatol fliggéen).

The D-Controller has 32 inputs and outputs
as standard equipment. You can increase
the number of I/Os internally to 96 by
adding 2D-TZ378 slot-in cards.

Interfész kiegészit6 tengelyekhez

A 2A-RZ541E interfészkartya lehet6vé teszi
a kiegészité tengelyek vezérlését. Tovabbi
két tengely vezérlését tudja ellatni, illetve
interpoldlja azokat a robot sajat tengelyeivel.
A kiegészité tengelyeket két hdromtengelyes
rendszerhez lehet csatlakoztatni.

Pneumatikus megfogo interfésze

A 2A-RZ375 interfészkartyat a robot
pneumatikus megfogdjanak mikddtetésére
hasznaljak. A szoleinoid szelepkészletet
vezérli (I. 34. oldal).

Elektromos megfogé interfész

A 2A-RZ364 interfészkartyat a Mitsubishi
sajat gyartasu elektromos megfogojanak
vezérlésre tervezték.

Specifikaciok 2A-RZ371 2D-12378
Alkalmazas Tovabbi /0-k interfésze
Tipus %%gﬂg&leilzéh 1/0 doboz 32 bemenettel és 32 Slot-in kértya 32 bemenettel és 32 kimenettel

Felhasznalasi teriilet RV-1A/2A) és RP-sorozat RV-SD és RH-SDH

Fesziiltség Bemenetek: 12V /24 V; kimenetek: 12 V/ 24V, max. 0,1 A/kimenet
Ahasznélhatd I/0 dobozok szdéma 7 2

Rendelési Cikkszam 124658 218862
informaciok

Alkalmazés A kiegészitd tengelyek vezérlGpanele
Tipus Beépithetd panel

Felhaszndldsi teriilet RV-1A/2A) és RP-sorozat
Connections SSCNET x 1 csatorna

Avezérelhetd tengelyek max.szama 8
A csatlakoztathatd interfészkdrtydk 1

szama
Kédadé tipusa Abszolit
LHiis e Cikkszdm 129801
informaciok

Specifikaciok 2A-R7375
Alkalmazés Pneumatikus megfogd (pneumatikus szelepek) interfésze
Tipus Beépithetd panel

Felhasznalasi teriilet Valamennyi MELFA robot

Connections Legfeljebb 4 pneumatikus szelep
HRuC Gkszam 124657
informaciok

Specifikaciok 2A-R7364
Alkalmazés Elektromos megfogd interfésze
Tipus Beépithetd panel

Felhasznaldsi teriilet Valamennyi MELFA robot

Rendelési

. P Cikkszam 129875
informaciok
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B Megfogo jelkabelek

CSATLAKOZOKABELEK CSATLAKOZOK

Csatlakozékabelek

Kilonb6z6 kdbelek széles valasztéka all
rendelkezésre ahhoz, hogy a vezérl6t és a
megfigyel6 rendszereket a megfogohoz
csatlakoztathassuk.

A kdbelkészlet egyik végén a megfogd
érzékeldjeleinek csatlakoztatoja talalhato.
A kdbel masik végén nincs csatlakozé, igy a
helyi rendszerhez igazithaté a kabel.

Amennyiben pneumatikus megfogot
hasznal, feligyelnie kell a megfogé
poziciéjat. Ennek érdekében a
pneumatikus megfogé hasznalatakor
mindig csatlakoztatni kell egy megfogd
jelbemeneti kabelt.

Specifikaciok 1A-GHCD 1A-GR200-RP 1A-HC20 1A-HC200-RP 15-GR355-01 1S-GR355-02 1S-H(35C-02 1S-HC25C-01
" Csavart Megfogé Megfogé Megfogd Megfogd Megfogd Megfogd Megfogd

Tipus csatlakozokabel jelkimeneti kédbel  jelbemenetikabel  jelbemenetikdbel  jelkimenetikdbel  jelkimenetikébel jelbemenetikébele jelbemeneti kdbel
Felhaszndlasi teriilet (robottipus) A AH A AH SD SDH SD/SDH SD/SDH
Kivitel Mindkétoldalon ~ Afelhaszndlé dltal ~ Afelhasznald dltal A felhaszndlé dltal  Egyik oldalan Egyik oldalan Egyik oldalan Eqyik oldaldn

csatlakozoval kialakitott kialakitott kialakitott csatlakozoval csatlakozoval csatlakozoval csatlakozoval

Elektromos és A felhasznald A megfogd A megfogd ; ; A megfogd A megfogd
Alkalmazds pneumatikus altal kialakitott allapotanak allapotanak Pmneeufg\agkus Pmneeufg\agkus dllapotanak allapotanak

megfogé mdgnesszelep-készlet feliigyelete feliigyelete 9109 9109 feliigyelete feliigyelete
Erek szdma 6 9 8 10 12 12 12 12
Hosszlisdg 350 mm 2000 mm 370 mm 2000 mm 400 mm 350 mm 1200 mm 800 mm
ot Cikkszdm 132101 129778 129877 129779 153078 16272 16273 153079
informaciok

B Csatlakozok és szelepjel-kabelek

Csatlakoztatas az On rendszeréhez

Allitsa 6ssze a robotrendszer és az On
alkalmazasa kozti legoptimalisabb
interfészt.

A kovetkezd tablazatban lathato
csatlakozolista alapjan elkészitheti a sajat
megfogojanak bemeneti és kimeneti jel

Opciok széles valasztéka 4ll rendelkezésére  kabelét (Iasd a fenti tablazatot is).

annak érdekében, hogy pontosan az On
alkalmazasanak egyedi kivanalmaihoz
tudja igazitani a robotot.

R-SMR-09V-B R-SMR-10V-N

Specifikaciok

R-SMR-02V-B

SD series Hand SD series Hand
OUTPUT INPUT

Tipus Megfogd kimeneti csatlakozo ~ Megfogd kimeneti csatlakozd ~ Szelepcsatlakozo Megfogé jel kimeneti csatlakozd ~ Megfogd jel bemeneti csatlakozo
Felhaszndlasi teriilet (robottipus)  A/AH AH A SD/SDH SD/SDH
Kivitel Fekete, 9 tiis Fehér, 10 tis 2tiis 8 tiis 6 tis

A széllitds terjedelme Csatlakozok és érintkezok Csatlakozok és érintkezok Csatlakozok és érintkezok Csatlakozok és érintkezok Csatlakozok és érintkezok

Rendelési Gkszam | 132112 132113 143798 164814 164815
informaciok
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CSOVEK

B Spiralcsé

B Tovabbitokabel

Specifikaciok

Tipus

Felhaszndlasi teriilet (robottipus)
Minimélis gorbiileti sugér

A kdbel szigeteld tiirképessége
Maximélis sebesség

Védettség

Az dramkabel vezetékeinek szdima
A jelkébel vezetékeinek szdma

Hosszliség m 5
Rendelési Cikkszdm
informaciok

Rugalmas tovabbitokabel

GEPKABELEK

Spiralcsé

A spiralcsé a pneumatikus megfogdhoz hasznélhatd. Tisztatérben hasznalt robotokhoz is

alkalmazhaté.

Specifikaciok RV-E-1E-ST0402C

Tipus Spirdlesé

Felhaszndldsi teriilet (robottipus) A/35D/6SD/AH

Alkalmazés Egy pneumatikus megfogéhoz
Méret 2x J4mm

Rendelési Cikkszdm 47390

informaciok

RV-E-1E-ST0404C

Spirdlcsd

A/3SD/6SD/AH

Kettds pneumatikus megfogéhoz
4x D4 mm

47389

Kabelek a robot rugalmas telepitéséhez

A robotkar vezérl6hoz torténd
csatlakoztatdsara szolgalé standard kabel
5 m hosszu, és csak a rogzitett dllomasoknal
hasznalhaté. Amennyiben flexibilis tap- és
jelkdbelre van sziiksége, az alabbi
tablazatban szereplé speciélis

Cable Flex7m Cable Flex9m
A/AH A/AH

7 9

149007 149008

kabelkészletek egyikét kell hasznalnia.
Amennyiben szlikséges, a standard
csatlakozokabeleket hosszabbakkal is
helyettesitheti.

Cable Flex11m Cable Flex15m
A/AH A/AH

n 15

149009 149010
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HOSSZABITOKABELEK

B Hosszabbitéokabelek robotokhoz és vezérl6khoz

Hosszabbitokabelek aramellatashoz és jeltovabbitashoz
Ezek az dram- és jelkdbel hosszabbitokabelek A rugalmas véltozatokat hasznalja a

lehet6vé teszik a vezérl6 és a robotkar kozti tovabbitdkabellel és hasonlo

tavolsag novelését. A vezérlé és a robotkar konfiguracidkkal. Ezeket a kdbeleket a
kozotti kabelek kiilonboz6 valtozatai érhetdk robottal egyiitt szallitott standard kabelek
el mind a rugalmas, mind a rogzitett esetben. meghosszabbitasara is hasznalhatja.

Specifikaciok 1S-05CBL-01 15-10CBL-01 1S-15CBL-01 15-05CBL-03 15-10CBL-03 15-15CBL-03
Tipus Hosszabbitokabel kébellancba torténd fix elhelyezéshez

Felhaszndlasi teriilet (robottipus) 65D /6SDL/12SD /12SDL/12SDH / 18SDH 35D /6SDH

Minimalis gorbiileti sugar Tobb mint 100 mm

Maximélis sebesség 2000 mm/s

Hajlatok engedélyezett szdma —

Védettség Olajalld kivitel

Az dramkébel vezetékeinek szima 1 1

Ajelkébel vezetékeinek szdma 1 1

Hossziisdg m 5 10 15 5 10 15
Rendelesl Cikkszdm 155827 155830 155665 165967 165968 165969

Specifikaciok 15-05LCBL-01 1S-10LCBL-01 1S-15LCBL-01 1S-05LCBL-03 1S-10LCBL-03 15-15LCBL-03
Tipus Hosszabbitokabel kabellancba torténd rugalmas elhelyezéshez

Felhasznélasi terilet (robottipus) 65D /6SDL /125D /12SDL / 12SDH 35D/ 6SDH

Minimélis gorbiileti sugdr Tobb mint 100 mm

A kdbel szigeteld tdrcképessége <50%

Maximélis sebesség 2000 mm/s

Hajlatok engedélyezett szama 75%10

Védettség Olajallg kivitel

Az dramkabel vezetékeinek szdma 3/6 (0sszesen 9) 10

Ajelkabel vezetékeinek szama 6/1 (6sszesen 7) 5/1/1 (6sszesen 7)

Hosszlsdg m 5 10 15 5 10 15
el Gikkszam 157582 157583 157594 165970 165971 165972
informaciok
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HOSSZABBITAS KALIBRALAS

B Csatlakozékabelek PC-hez és bemenetekhez/kimenetekhez
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B Opcionalis bovité doboz

B Kalibralo késziilék

@

ol

Se—
_—

Csatlakozodkabelek, csatlakozok

Az RRV-CABL] kabel RS-232C soros A kdbel egyik végén van egy csatlakozo,
csatlakozasi lehetéséget biztosit a amely a vezérl6 parhuzamos I/O portjdhoz
robotvezérld és a PC kozott. csatlakozik. A kdbel masik végén nincs

Az RV-E /0 csatlakozokabel a periféridkata  Csatlakozo, igy a sajat berendezésnek
parhuzamos 1/O interfészhez csatlakoztatja. ~ Megdfelel6 csatlakozoval szerelhetd fel.

Specifikaciok RV-CAB4 RV-E-E/A-Kabel 5 RV-E-E/A-Kabel 15 2D-CBLO5 2D-CBL15
Tipus Csatlakozokabel
Soros (RS232C)
Alkalmazds csatlakozds 1/0 port
PC-vezérléhoz
Felhaszndldsi teriilet RV-1A/2A) és RP-sorozat SD/SDH
Kivitel 9/25 tiis csatlakozd  Csatlakozd egy oldalon
Hosszlség m 3 5 15 5 15
Rendelési informaciok Cikkszam 55653 47387 59947 218857 218858

e

Bovitok a kiegészito interfész kartyakhoz

A bovité dobozt a CR1 vezérléhoz, tengelyekhez) hasznaljuk. A dobozba max.
kiegészitd interfészkartydkhoz (CC-Link, 3 kiegészité interfész kartya teheté.
Ethernet, Profibus és soros interfész kartya,

valamint interfész kartya kiegészit6é

Specifikaciok (R1-EB3

Tipus Bdvitddoboz az interfészkrtyakhoz

Alkalmazés CR1 vezérl6

Felhasznéldsi teriilet A/AH

Tépegység Taplélés a robotvezérld altal az RT buszon keresztiil

Kornyezeti hdmérséklet 0-40°C

Pératartalom 45-85%

Foldelés 3-as osztaly foldelés (kiilsd sorkapocs, fold ellendllds <100 Q)
Beépitési pozicié Padldra szerelt

Méret (Szé x Ma x Mé) 87,5 mm x 166 mm x 290 mm

Tomeg Kb. 3 kg

Rendelési informaciok Cikkszam 129878

Nullhelyzet-kalibralé késziilék

Ez a kalibralo késziilék a robotkarok A nullhelyzet kalibralast a robotok
nullhelyzetbe éllitdsdban nyujt segitséget. pozicidjanak pontos beallitasara hasznaljak.
Specifikaciok RV-E-1E-INST RH-CAL

Tipus Kalibralo Kalibralocstics

Alkalmazés Nullhelyzet bedllitdsa nagy pontossdggal

Felhaszndlasi teriilet A SD/SDH

LHiise) Cikkszdm 47388 145715

informaciok
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A KIEGESZITOK

e

B A robotok opcionalis kiegészitoinek attekintése

RV-2AJ/1A RV-3SDJB/3SDB RV-6SD/6SDL RV-12SD/12SDL RH-6SDH RH-12SDH/18SDH RP-1/3/5AH Cikksz. lasd oldalt

Arobot modell kataldgusban szereplé neve  — A SD D SD SDH SDH AH = =
Teaching Box R28TB [ [ ] 124656 25
Teaching Box R46TB [ J [ ] 193409 25
Teaching Box R32TB o [ ([ ] ® ([ ] 214968 25
Teaching Box R56TB ® [ [ ] ® [ ] 218854 25
Elektromos megfogd szerkezet 4A-HMO1 [ J 129874 25
Pneumatikus megfogd szerkezet 4A-HPOTE [ J 129873 25
Egyes szelep készlet 1A-VDO1E-RP ] 129780 26
Kettds szelep készlet 1A-VDO2E-RP ] 129781 26
Harmas szelep készlet 1A-VDO3E-RP ] 129792 26
Négyes szelep készlet 1A-VDO4E-RP ] 129793 26
Egyes szelep készlet RV-E-1E-VDOTE [ J 47397 26
Kettds szelep készlet RV-E-1E-VDO2E [ J 47398 26
Egyes szelep készlet 15-VDO1E-01 [ 153057 26
Kettds szelep készlet 15-VD02E-01 [ 153058 26
Harmas szelep készlet 15-VDO3E-01 [ ) 153059 26
Négyes szelep készlet 15-VDO4E-01 [ 153062 26
Egyes szelep készlet 15-VDO1E-02 (] [ 153074 26
Kettds szelep készlet 1S-VDO02E-02 (] [ J 153075 26
Harmas szelep készlet 15-VDO3E-02 ([ J [ J 153076 26
Négyes szelep készlet 15-VDO4E-02 ([ [ 153077 26
Egyes szelep készlet 15-VDOTME-03 [ ) 166278 26
Kettds szelep készlet 15-VD02ME-03 [ 166279 26
Hérmas szelep készlet 15-VDO3ME-03 [ 166280 26
Négyes szelep készlet 15-VDO4ME-03 [ 166281 26
Egyes szelep készlet 15-VDOTME-04 (] 166274 26
Kettds szelep készlet 15-VD02ME-04 (] 166275 26
Harmas szelep készlet 15-VDO3ME-04 (] 166276 26
Négyes szelep készlet 15-VDO4ME-04 (] 166277 26
Ethernet interfész 2A-HR533E [ J ® 129809 27
(C-Link interfész 2A-HR575E [ J (] 129808 27
(C-Link interfész 2D-T2576 [ ] [ [ [ ] [ ] 219063 27
PROFIBUS interfész 2A-RZ577A [ [ 155317 27
PROFIBUS interfész 2D-T2577 [ ] [ [ ] [ ] ([ ] 218861 27
Soros bévitsmodul 2A-RZ581E [} [ ] 129807 27
1/0 interfész 2A-R1371 [ J (] 124658 27
1/0 interfész 2D-T2378 (] [ [ (] [ 218862 27
Kiegészitd tengely interfész 2A-RZ541E [ J [ J 129801 27
Pneumatikus megfogd interfész 2A-R7375 [ J (] [ [ J (] [ (] 124657 27
Elektromos megfogd interfész 2A-R7364 [} 129875 29
Csavart csatlakozokabel 1A-GH(D [ J 132101 29

1A-GR200-RP [ J 129778 29
Megfogé jelkimeneti kdbel 15-GR355-01 (] [ J [ 153078 29

15-GR355-02 ] [ 166272 29

1A-HC20 [} 129877 29
Megfogd jelbemeneti kébel 1AHCA00-RP e 129779 B

15-H(35C-02 (] [ J [ J (] [ 166273 29

1S-HC25C-01 [ ] [ [ ] [ ] [ ] 153079 29
Megfog kimeneti csatlakozé R-SMR-09V-B [ J (] 132112 29
Megfogd bemeneti csatlakozd R-SMR-10V-N (] 132113 29
Szelep bemeneti csatlakozd R-SMR-02V-B [} 143798 29
Kéz jelkimeneti csatlakozo S-series Hand OUTPUT (] [ [ (] [ 164814 29
Kéz jelbemeneti csatlakozd S-series Hand INPUT ] [ [ (] [ 164815 29
Szelep csatlakozokabel RV-E-1E-GR35S [} 47391 29
Spirls pneumatika s RV-E-1E-ST0402C [ [ ] ([ ] (] 47390 30

RV-E-1E-ST0404C [ J (] [ J [ J 47389 30
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OPCIONALIS ATTEKINTESE

RV-2AJ/1A RV-3SDJB/3SDB RV-6SD/6SDL RV-12SD/12SDL RH-6SDH RH-12SDH/18SDH RP-1/3/5AH Cikksz. lasd oldalt

Arobot modell katalégusban szereplé neve  — A SD D SD SDH SDH AH — —
) Cable Flex5m [ ) [ J 149006 30
Flexibilis kabel
Cable Flex 15 m [} [ J 149010 30
15-05CBL-01 [ [ [ 155827 31
15-05CBL-01 [ [ [ 155830 31
15-05CBL-01 [ [ [ 155665 31
Bavitokabel fix telepitéshez
15-05CBL-03 (] (] 165967 31
15-05CBL-03 (] ( 165968 31
15-05CBL-03 ] (] 165969 31
15-05LCBL-01 [ [ [ 157582 31
15-10LCBL-01 [ [ ) [ ) 157583 31
Bovitdkabel kébellancba torténd L bt ® ® a1
flexibilis tElEpItEShEZ 15-05LCBL-03 ) ) 165970 31
15-10LCBL-03 ] (] 165971 31
15-15LCBL-03 [} (] 165972 31
PC csatlakozokabel RV-CAB4 [} [ J 55653 32
2A-(BLO5 [} [ J 47387 32
. 2A-(BL15 [} [ J 59947 32
Csatlakozokabel I/0 interfészhez
2D-CBLO5 [} [ [ ] [ 218857 32
2D-(BL15 [} [ [ (] [ 218858 32
Bdvitddoboz (R1-EB3 [} [} 129878 32
Kalibralé késziilék RV-E-1E-INST [} 47388 32
Adapterkabel TB-2D-28CONO5SM ] [ [ ) (] [ 218863 32
Kalibralo ti 6 mm Tool [} [ [ (] [ 155831 32
Kalibrlo td 8 mm Tool [ ) [ 155832 32
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PROGRAMOZASI NYELV

MELFA-BASICIV

B MELFA-BASICIV/V programozas

A konnyen megtanulhaté
MELFA-BASCI IV/V programozasi nyelv

A Mitsubishi robotokat olyan programok
vezérlik, amelyek a nagy teljesitményu
MELFA BASIC IV/V programozasi nyelven
irédtak. Ez a programozasi nyelv a
BASIC-en alapul, ezdltal nagyon kénnyen
megtanulhaté. A jol ismert standard BASIC
parancsokon, mint FOR ... NEXT and GOTO,
kivil a MELFA BASIC IV/V olyan
bdévitményeket is tartalmaz, amely a robo-
tokhoz sziikséges, beleértve adattipusokat,
mozgatasra és a megfogd vezérlésére von-
atkozo utasitasokat, és I/0 utasitasokat.

A BASIC nyelv ismerete megkdnnyiti a
robotprogramozassal ismerkedék dolgat.

— : Robotmozgés
@® O : Mozgasi pozicid

Egyszerlsége és kdnnyen megtanul-
hatéséga ellenére a MELFA BASIC IV/V
nagy teljesitményd nyelv, amely bonyolult
robotprogramok irdséra is hasznalhaté.

Az egyszerl mozgasvezérlésen kiviil ez a
nyelv komplex szdmitasokat is végez anél-
kil, hogy PC-hez lenne csatlakoztatva. Ez
egy integrélt funkciokat tartalmazo, atfogo
eljaraskényvtarnak koszonhetd, amely
trigonometriai funkciokat is tartalmaz.

A szoftver segitségével maximum 88 (a D-sorozat
egységeinél 256) program olvashaté le a
vezérlkésziiléken, és egyenként 256 be- és
kimenet vezérelhetd. A rendszer tovabbi
nagy teljesitményu tulajdonsaga a 3D-s
korkords interpolacio, amely lehet6vé teszi
rendkivil bonyolult folyamatszakaszok
programozasat 3D-ben.

<
<

O

50 mm

|
]

> O
lT ;

€

R

X 3 P2

Munkadarab felvétele

—
M_IN(8)

Pick-and-Place Program

Munkadarab lerakésa

10
20

MVS P_SAFE
IF M_IN(8) = 0 THEN 20 ELSE 30

Vigye biztonsagos pozicidba
Varjon a bejové 8-as bitre

Programozas

A robotprogramokat a MELFA BASIC IV/V
parancsokkal, PC és a teaching box segit-
ségével irjuk. A pozicidkat a teaching

box segitségével definidlhatjuk, magat

a programot PC-n lehet megirni.

A programok az RT Toolbox2 programozdi
és projektkezel6i szoftverrel hozhatok létre.
Tovabbi informacidk a programozészoftverrdl:
37 oldal.

Példa egy programra

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

Ha nincs munkadarab befogva, a robot a
P_SAFE poziciéban marad.

30 HOPEN1
40 MVSP1,-50

Nyissa az 1-es megfogot
Mozogjon a P1 ponttél 50 mm-re (relativ médon szerszam koordinataban)

50 MVSP1 Mozogjon a P1-be
60 HCLOSE 1 Zarja az 1-es megfogot
70 DLYO.2 Vérjon 0,2 masodpercet, mig a fogd be nem zar

80 MVSP1,-50
90 MVSP2,-50

Mozogjon a P1 ponttél 50 mm-re (relativ médon szerszdm koordinataban)
Mozogjon a P2 ponttél 50 mm-re (relativ médon szerszam koordinataban)

100 MVSP2 Mozogjon a P2-be
110 HOPEN 1 Nyissa az 1-es megfogdt, és tegye le a munkadarabot
120 DLYO0.2 Vérjon 0,2 masodpercet, mig a megfogo ki nem nyit

130 MVSP2,-50 Mozogjon a P2 ponttél 50 mm-re (relativ médon szerszam koordindtaban)
140 IF M_IN(8) =1 THEN 40 ELSE 150 Ha tobb alkatrész van, ismételje meg a pick and place muveletet

150 MVS P_SAFE
160 END

Ha nincs tobb alkatrész, alljon vissza biztonsagos pozicidba és fejezze be a programot
Program vége
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B RT Toolbox2

Sl
Integrated FA Software

RT ToolBox2 @

Flobat Total Engingaring Support Saftware

SZOFTVER

Az RT Toolbox2 minden MELFA-robot standard programozasi kérnyezete. Az online
szintaktikai ellenérzés, a 3D-robotnézet és a programkezel6 funkcié mellett a szoftver
strukturalt paraméter-beallitasi, felligyeleti és pozicid-javitasi funkcidkat is kindl, amely
nagyban megkdnnyiti a pozicidk Ujraszamitasat a robot athelyezése vagy a megfogd
cseréje esetén. A Workspace-strukturaval legfeljebb 12 robot Ethernet-haldzaton keresztdili
Osszekapcsoldséra és valos ideji PC-s megjelenitésére nyilik lehetéség.

A normal 3D-12C-WINE verzié mellett megvasarolhaté a 3D-11C-WINE verzié is, amellyel

a robot mozgasai 3D-s grafikus fellleten szimulalhatdk. A szoftver egyeik kiillonleges
funkcioja, hogy a szimulacié végén megjeleniti az egyes mozgasok ciklusidejét. Az
optimalizalas igy a tényleges berendezés helyett szdmitdgépen is elvégezhetd.

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

Software 3D-12C-WINE 3A-11C-WINE
Téamogatott robottipusok Mindegyik
Nyelv Német, Angol, Olasz, Francia
Programfeldolgozds Mindegyik
Feliigyeleti funkcio Mindegyik
Paraméter-bellitds Mindegyik
Funkciok Prog’)r'a’m tarolas? : Mindegyik )
azeqgyes Pozicié-konvertalds M/E/EN-rél NARC-ra
robottipusokhoz ykarbantartds e e
(modemmel) Mindegyik
Pozicié-korrekcid SD/SDH
Karbantartdsi iddkozok
feliigyelete SD/SDH
Robotmozgasok szimulacidja Nem Igen
A program ciklusidejének kiszamitdsa Nem Igen
Operacids rendszer Microsoft Windows 98/XP/2000/Vista
Rendelési informaciok Cikkszam 218856 218855
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SZOFTVER

B Halozati kameraprogramozoéi szoftver

[

=0 WEAT AR sy

MELFA-Vision

A MELFA-Vision egy egyszer(en kezelhetd alkalmazas a Cognex-Vision kamerak és a MELFA
robotvezérlék 6sszehangoldsdhoz. Felhasznélobarat menijének segitségével csupan
néhany egérkattintassal bedllithatok a Vision kamera és a robotvezérl6 paraméterei.

a Vision rendszert csupan 4 pozicidban kalibrélja a robothoz. A network vision job library
segit a felhasznalonak a kameraprogramot bedllitani, észleli a mozgast és a mintaillesztéssel
az elforgatott alkatrészeket nagy sebességen is.

Ethernet kapcsolattal rendelkezé max. 3 robotvezérl6hoz kapcsolhaté egy kamera.

A Special network vision parancsoknak kdszonhetéen kevesebb faradtsaggal jar a

robot programozasa, hiszen csak 3 parancs hasznalata sziikséges a vision érzékel6
csatlakoztatdsdhoz, a kamera elinditdsahoz és az észlelt poziciok beolvasasahoz.

A Melfa Vision hasznéalhaté a Cognex In-Sight 5000 sorozatokhoz és az uj,

PatMax funkcidval rendelkezé Cognex In-Sight Micro-hoz.

Szoftver MELFA-Vision V1.1.1.0

Felhaszndldsi teriilet A/SD

Nyelv Angol

Alkalmazés Hélozati kamerék programozasa
Operdcios rendszer Microsoft Windows XP/2000

Rendelési informaciok  Cikkszam 206077

B 3D szimulacios és programozé eszko6z

s
e

MELFA-Works

A SolidWorks® 3D-CAD-rendszer konstrukcids eszk6zok széles valasztékat kinalja.

A MELFA-Works kiegészitével a robotok teljes m(ikodési CAD-je megvaldsithatd és
szimulalhato.

Megfogok és ATC-k (Auto Tool Changer) is beilleszthetdk, és kiilsé be- és kimenetek is
hasznalhatdk, ezaltal valésaghtien szimuldlhatdk az alkalmazasok. A beépitett virtudlis
vezérlével és a robotparaméterek hasznalataval a ciklusidék hihetetleniil pontosan
kiszdmithatok.

A workflow eszkdz hasznalataval az elérési Ut kiszdmitdsahoz csupdn a hatart és a
megfeleld feliiletet kell megadni, és teljes mozgdsprogramok generalédnak. A virtualisan
|étrehozott elérési utak és pozicidk valésdgga alakitdsdhoz a MELFA-Works egy intelligens
kalibracios eszkozt kinal, amely csupdn harom poziciét haszndl. A szoftver beépitett
interferencia-felligyelettel, valamint videofunkcidval is rendelkezik, amely a mozgatasi
alkalmazasokat elmenti egy videofdjlba.

Szoftver MELFA-Works V2.2

Felhasznéldsi teriilet SD/RP

Nyelv Angol

Alkalmazés 3D szimulacids és programoz6 eszkoz

Operdcios rendszer Microsoft Windows XP/2000, SolidWorks® 2004

Rendelési informaciok  Cikkszam 206076
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tomatizalasi megoldasok /// Automatizalasi

Automatizalasi
megoldasok tarhaza

Robotok

Mozgésvezérl6k és szervé rendszerek

Frekvenciavaltok

2

Lézeres munkagépek

.
=

CNC-
HMI és GOT felliletek

EDM berendezések

Mikrovezérlék, PLC-k

Moduléris PLC-k

A Mitsubishi az automatikai berendezések széles skaldjat kinalja: PLC-ket, terminalokat, CNC-ket és EDM-berendezéseket.

T A Mitsubishi automatizalasi megoldasai-
Nevunk a ban ezért fenntartasok nélkiil bizhat - mi
megbizhat()ségot sajat tapasztalatainkbdl tudjuk, mennyire

. . R fontos a megbizhatésag, a hatékonysag és
fé mje|Z| az egyszer(i alkalmazhatésag az automati-

zalasban és vezérlésben.

1870-es bevezetése 6ta mintegy 45 véllalat

vette fel a Mitsubishi nevet a pénziigy, A Mitsubishi Electric a vilag vezetd

a kereskedelem és az ipar tertletén. véllalatai kozé tartozik. Globalis forgalma
3,4 billié jen (kb. 30,8 millidard amerikai

A Mitsubishi markanév vilagszerte a kima-  dollar), tobb mint 100 000 embert foglal-

gaslé mindség zéloga. koztat, rendelkezik a kimagaslé szinvonalu
szolgaltatasokhoz és tamogatashoz, vala-

A Mitsubishi Electric Corporation tevékeny  mint a minéségi termékek el6allitasahoz

szerepet vallal az (irtechnoldgia, a szallités,  sziikséges forrasokkal és szemlélettel.

a félvezetégyartds, az energiarendszerek,

a tavkozlés, az adatfeldolgozas, az audio-

vizudlis berendezések, a szérakoztatdelek-

tronika, az éplletfelligyelet és az energia-

gazdélkodas, valamint az automatizalasi

rendszerek terén, vildgszerte 237 gyarral és

laboratériummal rendelkezik tébb mint

121 orszagban.
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