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Instrucţiuni privind siguranţa

Grupul ţintă

Acest manual se adresează exclusiv specialiştilor electricieni, atestaţi şi calificaţi, familiarizaţi cu stan-
dardele de siguranţă valabile în ceea ce priveşte tehnologia de automatizări. Planificarea, instalarea, 
pornirea, întreţinerea şi verificarea robotului şi a accesoriilor sale pot fi efectuate numai de către spe-
cialişti electricieni autorizaţi şi calificaţi, familiarizaţi cu standardele de siguranţă valabile în ceea ce 
priveşte tehnologia de automatizări. Orice intervenţii/modificări la hardware-ul şi software-ul produ-
selor noastre care nu sunt descrise în acest manual pot fi efectuate numai de către personalul nostru 
specializat.

Utilizarea conform instrucţiunilor

Seriile SD şi SQ de roboţi industriali sunt destinate exclusiv utilizării în scopul descris în acest manual. 
Asiguraţi-vă că sunt respectate toate datele tehnice din manual. Produsele au fost concepute, fabri-
cate, testate şi documentate ţinând seama de toate standardele de siguranţă relevante. În condiţii 
normale, nu există pericole sau riscuri pentru bunuri sau persoane atunci când sunt respectate in-
strucţiunile de manevrare şi instrucţiunile de siguranţă pentru planificarea, asamblarea şi operarea 
corectă. Modificările efectuate de personal necalificat la hardware sau software sau nerespectarea in-
strucţiunilor de avertizare incluse în acest manual sau ataşate produsului pot avea ca rezultat dete-
riorări/răniri grave ale bunurilor şi persoanelor. Doar unităţile auxiliare şi unităţile de extensie 
recomandate de MITSUBISHI ELECTRIC pot fi utilizate împreună cu sistemele de roboţi SD şi SQ.

Orice alte utilizări sunt considerate neconforme cu instrucţiunile.

Punerea sub tensiune a roboţilor industriali trebuie făcută numai după ce toate echipamentele de pro-
tecţie au fost instalate, testate şi verificate pentru o bună funcţionare. Procedura trebuie să includă:

● montarea şi conectarea electrică a comutatoarelor de STOP DE URGENŢĂ externe,

● protejarea robotului prin echipament separate de protecţie şi

● montarea şi conectarea electrică a comutatoarelor de uşă.

Un test de funcţionare la viteză redusă de (T1) maximum 250 mm/s poate fi efectuat în modul de ope-
rare "Manual" cu comutatorul cu cheie în poziţia "Manual". Acest test poate fi efectuat cu îngrădirea 
de protecţie deschisă (circuitul contactului de uşă deschis).

P
PERICOL:
Pentru simplificare, roboţii sunt prezentaţi în descrierea următoare fără echipament de protec-
ţie şi separare. Utilizarea modului automat este interzisă fără echipament de protecţie şi sepa-
rare sau bariere optice de siguranţă adecvate. Nerespectarea acestei indicaţii poate cauza 
răniri grave ale persoanelor aflate în suprafaţa de lucru a robotului.
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Reglementări relevante privind siguranţa

În timpul planificării, instalării, pornirii, întreţinerii şi testării/verificării unităţilor, trebuie respectate re-
glementările privind siguranţa şi prevenirea accidentelor valabile în cazul respectiv.

De asemenea, trebuie respectate următoarele reglementări (fără a fi obligatorii în totalitate):

● Reglementările germane VDE

– VDE 0100 
Reglementări privind instalarea sistemelor de înaltă tensiune cu o tensiune nominală de peste 
1.000 V

– VDE 0105 
Operarea sistemelor de înaltă tensiune

– VDE 0113 
Centralele electrice cu echipamente electronice

– VDE 0160 
Montarea sistemelor de înaltă tensiune şi a echipamentelor electrice

– VDE 0550/0551 
Reglementări privind transformatoarele

– VDE 0700 
Siguranţa dispozitivelor electrice de uz casnic şi similar

– VDE 0860 
Reglementări de siguranţă pentru dispozitivele electronice alimentate de la reţea şi accesoriile 
acestora pentru uz casnic şi similar

● Reglementări privind protecţia împotriva incendiilor

● Reglementări privind prevenirea accidentelor

– VBG Nr. 4 
Centrale şi echipamente electrice

E
ATENŢIE:
Un manual privind siguranţa este livrat împreună cu robotul. Acest manual tratează aspectele 
privind siguranţa aferente instalării/montării, pornirii şi întreţinerii. Trebuie să studiaţi întot-
deauna acest manual cu atenţie înainte de a efectua lucrări de instalare/montare, pornire sau 
orice alte lucrări cu robotul sau la robot. Toate specificaţiile şi detaliile din manual trebuie respec-
tate întotdeauna fără excepţii! 
Dacă acest manual nu este inclus în materialele livrate, contactaţi imediat partenerul dvs. de 
vânzări Mitsubishi.
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Comentarii legate de instrucţiunile privind riscurile

Există instrucţiuni în acest manual care sunt importante pentru manevrarea corectă şi în siguranţă 
a robotului.

Fiecare instrucţiune înseamnă:

P
PERICOL:
Înseamnă că există un pericol pentru viaţa şi sănătatea utilizatorului, de e xemplu cauzat de 
tensiunea electrică, de exemplu atunci când nu au fost luate măsuri de siguranţă adecvate.

E
ATENŢIE:
Aceasta este o avertizare de posibile deteriorări ale robotului, ale părţilor sale periferice sau ale 
altor bunuri de valoare dacă nu sunt luate măsuri de siguranţă adecvate.
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Instrucţiuni generale privind riscurile şi măsuri generale de siguranţă

Următoarele instrucţiuni privind riscurile trebuie înţelese ca reglementări generale pentru manevra-
rea sistemului robotului. Aceste instrucţiuni trebuie respectate întotdeauna la planificarea, instalarea 
şi operarea sistemului robotului.

Instrucţiuni generale de siguranţă în timpul manevrării

Manualul privind siguranţa conţine informaţii detaliate privind siguranţa şi protecţia.

P
PERICOL:
● Trebuie respectate reglementările privind siguranţa şi prevenirea accidentelor care se aplică 

utilizării specifice. Instalarea, cablarea şi demontarea ansamblelor, componentelor şi dis-
pozitivelor/unităţilor trebuie efectuate când sistemul este deconectat (inactiv).

● Verificaţi periodic cablurile şi liniile sub tensiune la care sunt conectate dispozitivele/unităţile 
pentru a detecta eventualele defecţiuni sau deteriorări ale izolaţiei. Dacă detectaţi o defec-
ţiune la un cablu, trebuie să decuplaţi imediat dispozitivele şi să deconectaţi alimentarea 
cablului, iar apoi să înlocuiţi cablul defect.

● Înainte de pornire, verificaţi dacă gama de tensiune de alimentare a robotului corespunde 
cu tensiunea reţelei locale.

● Luaţi măsurile adecvate la repornirea oricărui program întrerupt după căderi de tensiune 
sau funcţionări necorespunzătoare. La efectuarea acestei operaţiuni nu trebuie să apară 
condiţii de operare periculoase/de risc, chiar şi temporar. Dacă este necesar, forţaţi un "STOP 
DE URGENŢĂ".

● Echipamentul de STOP DE URGENŢĂ conform cu EN 60204/IEC 204 VDE 0113 trebuie să 
rămână activ în timpul tuturor aplicaţiilor. Deblocarea echipamentului de STOP DE URGENŢĂ
nu trebuie să determine niciodată mişcări necontrolate ale braţului robotului.

P
PERICOL:
● Unele componente ale robotului sunt confecţionate din plastic. Braţul robotului nu suportă 

ataşarea de componente sau supunerea la forţă brută asupra acestor părţi. Capacele sunt 
rezistente la ulei.

● Axele robotului sunt echipate cu frâne. Nu trebuie să aplicaţi presiune manuală pe articula-
ţiile robotului, altfel se poate produce deteriorarea reductorului.

● Chiar şi atunci când braţul robotului se află în zona normală de lucru, încheietura (la robotul 
cu braţ articulat) sau axul (la robotul SCARA) poate intra totuşi în coliziune cu alte obiecte. 
Acordaţi o atenţie specială acestei situaţii în modul JOG.

● Braţul robotului este alcătuit din componente de precizie care necesită o lubrifiere adecvată. 
În timpul unei porniri la rece la temperaturi scăzute, se poate declanşa o servoalarmă sau se 
poate pierde precizia de poziţionare. Într-o astfel de situaţie, trebuie mai întâi să manevraţi 
braţul robotului în aşteptare.

● Braţul robotului şi unitatea de control necesită o împământare de clasa 3 pentru a preveni 
riscul de electrocutări şi perturbaţii.

● Toate detaliile şi specificaţiile din manuale sunt valabile doar dacă efectuaţi lucrările de 
întreţinere prevăzute în manualul tehnic.
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P
PERICOL:
● Înainte de a utiliza robotul împreună cu o unitate liniară sau o masă de ridicat, trebuie să 

înlocuiţi cablurile standard cu cabluri speciale flexibile (cablu suspendat) pentru a asigura 
că nu apar întreruperi la cablurile de conectare standard.

● În cazul montării unui robot articulat pe perete, trebuie să limitaţi raza de mişcare a axei J1.
● Asiguraţi-vă că piesa nu se ciocneşte cu nicio unitate din imediata sa vecinătate în timpul 

mişcărilor robotului întrucât aceste ciocniri pot modifica poziţia piesei.
● Dacă axele sunt deplasate cu un nivel foarte ridicat de precizie, poziţia piesei se poate 

modifica. Asiguraţi-vă că nu există ciocniri între piesă şi unităţile din imediata sa vecinătate.
● Nu aplicaţi bandă adezivă sau etichete pe braţul robotului sau pe unitatea de control. Banda 

adezivă poate deteriora stratul de vopsea aplicat. Protecţia IP IEC indicată prin simbolul 
adecvat nu mai poate fi garantată ulterior.

● Dacă robotul deplasează încărcături grele şi se mişcă la viteze ridicate, suprafaţa robotului 
poate deveni fierbinte. Atingerea braţului robotului în aceste condiţii nu va determina ar-
suri, însă pot apărea răniri uşoare.

● Nu deconectaţi alimentarea pentru a opri robotul. Dacă tensiunea este întreruptă periodic 
atunci când robotul deplasează o încărcătură grea sau se mişcă la viteze ridicate, reductorul 
se poate deteriora sau precizia pinionului poate fi afectată negativ (pot apare jocuri).

● Dacă axele J1, J2 şi J3 se ciocnesc cu opritoarele mecanice de capăt atunci când robotul 
articulat se află în modul automat, amortizoarele de plastic ale opritoarelor de capăt trebuie 
înlocuite. În caz contrar, reductorul se poate deteriora grav la următoarea ciocnire. Contac-
taţi partenerul dvs. Mitsubishi pentru înlocuirea amortizoarelor.

● Când alimentarea este întreruptă, frânele blochează braţul robotului. În acest caz, braţul 
robotului poate devia de la cursa sa predefinită. În funcţie de locul întreruperii operării 
automate, aceasta poate cauza deteriorări ale opritoarelor mecanice de capăt. Luaţi măsuri 
adecvate pentru a asigura prevenirea oricărei ciocniri a braţului robotului cu dispozitivele 
periferice.

● Nu efectuaţi niciun test de supratensiune. Dacă un test este efectuat în mod accidental, 
acesta poate cauza o funcţionare necorespunzătoare. Testul de supratensiune nu este aco-
perit de garanţie. Dacă acesta este totuşi realizat, setaţi curentul de scurgere la 100 mA. În 
cazul în care curentul de scurgere a fost setat la doar 10 mA, este afişată o valoare măsurată 
mai mică, din cauza curentului de scurgere al filtrului AC instalat.

● Dacă nu este conectat niciun cablu, aplicaţi întotdeauna capacul de protecţie pe conexiunea 
SSCNET-III a dispozitivelor din seria SQ. În caz contrar, impurităţile pot afecta transmisia şi 
pot cauza funcţionări necorespunzătoare.

● Nu scoateţi cablul SSCNET-III din dispozitivele din seria SQ atât timp cât alimentarea siste-
mului CPU-ului sau a unităţii de acţionare este încă pornită. 
Nu priviţi niciodată direct lumina emisă din CPU-ul robotului sau din conexiunile SSCNET-III 
ale unităţii de acţionare sau capătul liber al cablului SSCNET-III. Lumina emisă de acestea 
respectă standardul IEC60825-1 al clasei laser 1 şi poate cauza o iritare a ochilor dacă este 
privită direct.
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Simboluri utilizate în acest manual

Utilizarea instrucţiunilor

Instrucţiunile privind informaţii importante sunt marcate separat şi sunt afişate după cum urmează:

Utilizarea numerotării cu cifre

Numerotarea cu cifre este afişată prin numere albe în cercuri negre şi este explicată într-un tabel care 
urmează şi care are acelaşi număr, de exemplu:

� � � �

Utilizarea instrucţiunilor de manevrare

Instrucţiunile de manevrare sunt paşi care trebuie urmaţi în ordinea lor exactă în timpul pornirii, ope-
rării, întreţinerii şi al operaţiilor similare.

Ele sunt numerotate consecutiv (numere negre în cercuri albe):

� Text

� Text

� Text

Utilizarea notelor de subsol din tabele

Instrucţiunile din tabele sunt explicate în note de subsol aflate sub tabel (la exponent). Există un ca-
racter de notă de subsol la poziţia corespunzătoare din tabel (la exponent).

Dacă există mai multe note de subsol pentru un tabel, acestea sunt numerotate consecutiv sub tabel 
(numere negre în cercuri albe, la exponent):
� Text
� Text
� Text

NOTĂ Textul instrucţiunii
VI
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Introducere
1 Introducere

Mitsubishi Electric Corporation 
2-7-3 Marunouchi, Chiyoda-ku, Tokyo, Japan 
Mitsubishi Electric Europe B.V. 
Gothaer Straße 8, 40880 Ratingen, Germany 
Toate drepturile rezervate • Nu ne asumăm răspunderea pentru corectitudinea 
informaţiilor care descriu caracteristicile produsului sau datele tehnice.

Acest manual descrie despachetarea, instalarea, conectarea şi pornirea iniţială a roboţilor din se-
riile SD şi SQ.

Acest manual este o traducere a manualului german original de la MITSUBISHI ELECTRIC B. V.

Paşii de operare prezentaţi în acest manual se referă la consola de programare R32TB.

Acest manual se aplică următorilor roboţi şi următoarelor unităţi de control:

Serie Model Construcţie Greutate de 
manevrare [kg] Unitate de control

SD

RV-3SD/3SDJ

Braţ articulat vertical

3
CR2D-711 

RV-6SD/6SDL 6

RV-12SD/12SDL 12 CR3D-701M (IP54)

RH-6SDH

SCARA

6
CR2D-741

RH-12SDH 12

RH-18SDH 18 CR2D-751

SQ

RV-3SQ/3SQJ

Braţ articulat vertical

3 CR2Q-721

RV-6SQ/6SQL 6 CR2Q-711

RV-12SQ/12SQL 12 CR3Q-701

RH-6SQH

SCARA

6 CR2Q-761

RH-12SQH 12 CR2Q-741

RH-18SQH 18 CR2Q-751

Tab. 1-1: Prezentare generală a modelelor roboţilor şi a unităţilor de control
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Numele modelului Introducere
1.1 Numele modelului

 Fig. 2-1: Numele modelului de robot cu braţ articulat vertical

 Fig. 2-2: Numele modelului de robot cu braţ articulat orizontal (SCARA)

RV-3SD B J C -Sxx
Sxx: model special 
SM**: unitate de control protejată special 

gol: model standard 
C: model pentru cameră curată

gol: model cu 6 axe 
J: model cu 5 axe 
L: model cu braţ lung

gol: J4 şi J6 nu sunt echipate cu frână 
B: toate axele cu frână 

Seria 
SD: Seria SD 
SQ: Seria SQ

Capacitatea de încărcare în kg

RV: robot cu braţ articulat vertical

RH-6SDH 35 20 C -SMxx
Sxx: model special 
SM**: unitate de control protejată special 

gol: model standard 
C: model pentru cameră curată 
M: model rezistent la apă

Lungimea braţului la şurubul cu bile 
de ex.: 30: 300 mm, 35: 350 mm

Lungimea braţului 
de ex.: 55: 500 mm, 70: 700 mm, 85: 850 mm

Seria 
SDH: Seria SDH 
SQH: Seria SQH

Capacitatea de încărcare în kg

RH: Robot cu braţ articulat orizontal
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Introducere Instrucţiuni de siguranţă de bază
1.2 Instrucţiuni de siguranţă de bază

Robotul MELFA a fost construit conform tehnologiei de ultimă generaţie şi a fost configurat pentru si-
guranţă operaţională. Cu toate acestea, robotul poate genera pericole/riscuri dacă nu este manevrat 
de personal calificat sau cel puţin de personal instruit sau dacă este folosit într-un mod necorespun-
zător sau care nu respectă domeniul de utilizare.

În special, aceasta înseamnă:

● Pericol pentru viaţa şi membrele utilizatorului sau ale terţelor părţi

● Deteriorări ale robotului, ale altor maşini şi ale altor bunuri ale utilizatorului

E
ATENŢIE:
Fiecare persoană autorizată în cadrul companiei operatorului să efectueze lucrări de instalare, 
pornire, operare, întreţinere şi reparaţie trebuie să citească şi să înţeleagă în prealabil docu-
mentaţia tehnică a robotului şi trebuie să acorde o atenţie specială 

MANUALULUI PRIVIND SIGURANŢA livrat.

E
ATENŢIE:
Respectaţi cu stricteţe reglementările privind siguranţa. Instrucţiunile suplimentare următoare 
sunt furnizate în limitele acestor instrucţiuni introductive de siguranţă:

Robotul poate fi manevrat numai de către personal calificat şi autorizat.

Responsabilităţile pentru diferitele activităţi de operare a robotului trebuie să fie definite şi 
respectate în mod clar pentru a asigura că nu există ambiguităţi sau îndatoriri neclare legate 
de aspectele privind siguranţa.

Pentru toate lucrările legate de instalare, pornire, echipare/montare, operare, modificări aduse 
condiţiilor şi modurilor de operare, întreţinere, inspecţie şi reparaţii, trebuie respectate proce-
durile de deconectare prevăzute în manual.

Trebuie cunoscută poziţia butonului de STOP DE URGENŢĂ, iar butonul de STOP DE URGENŢĂ 
trebuie să fie accesibil în orice moment.

Nu pot fi utilizate metode de operare care afectează siguranţa maşinii.

Operatorul trebuie să se asigure că robotul nu este manevrat de către persoane neautorizate 
(inclusiv de ex. protecţia echipamentului împotriva utilizării neautorizate).

Compania trebuie să se asigure că robotul este manevrat întotdeauna în perfectă stare.

Compania care utilizează robotul trebuie să asigure instruire adecvată personalului de operare 
aferent şi să-l oblige să efectueze toate lucrările de întreţinere şi inspecţie doar atunci când 
robotul şi toate echipamentele sale periferice sunt deconectate.

P
PERICOL:
Unitatea de control trebuie conectată la reţea doar (şi anume exclusiv) printr-un întreruptor. 
Există riscuri de electrocutare dacă această indicaţie nu este respectată.

O descriere detaliată a conexiunii la reţea este inclusă în secţiunea 4.2.
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Condiţii de mediu pentru operare Introducere
1.3 Condiţii de mediu pentru operare

Întrucât condiţiile de mediu au un efect semnificativ asupra duratei de viaţă a echipamentului, nu tre-
buie să instalaţi sistemul robotului în următoarele condiţii:

● Sursă de alimentare

Nu utilizaţi atunci când

– sursa de alimentare a dispozitivelor CR2 este sub 180 V c.a. sau peste 253 V c.a., iar sursa de 
alimentare a dispozitivelor CR3 este sub 360 V c.a. sau peste 480 V c.a.,

– căderile de tensiune tranzitorii durează mai mult de 20 ms,

– reţeaua nu poate asigura o ieşire de cel puţin 2,0 kVA (CR2) sau 3,0 kVA (CR3).

●  Interferenţă HF

Nu utilizaţi atunci când

– există vârfuri de tensiune în reţea mai mari de 1.000 V şi mai lungi de 1 μs,

– există convertizoare de frecvenţă, transformatoare, comutatoare magnetice sau dispozitive de 
sudură mari în apropiere,

– există aparate de radio sau televizoare în apropiere.

●  Temperatură/Umiditate

Nu utilizaţi atunci când

– temperatura ambiantă este mai mare de 40 °C sau mai mică de 0 °C,

– robotul este supus luminii solare directe,

– umiditatea aerului este mai mică de 45 % sau mai mare de 85 %,

– poate apărea condens.

●  Vibraţii

Nu utilizaţi atunci când

– robotul este supus unor vibraţii sau şocuri puternice,

– şocurile maxime la care este supus robotul sunt mai mari de 34 m/s2 în timpul transportului şi 
mai mari de 5 m/s2 în timpul funcţionării.

●  Locaţie de instalare

Nu utilizaţi atunci când

– robotul este supus la câmpuri electrice sau magnetice puternice,

– suprafaţa suportului de montaj este foarte neregulată,

– există o contaminare puternică cu praf şi vapori de ulei.

1.4 Nivel de performanţă (PL) conform cu EN ISO 13849-1

Sistemele roboţilor enumerate sunt conforme cu

● Nivelul de performanţă (PL): d

● Categoria: 3
1 - 4



Prezentare generală a sistemului Componentele furnizate
2 Prezentare generală a sistemului

În acest capitol sunt descrise toate dispozitivele şi componentele de sistem ale roboţilor industriali 
din seriile SD şi SQ MELFA care sunt necesare pentru operarea de bază a roboţilor. Componentele op-
ţionale şi piesele de schimb sunt enumerate în manualul tehnic.

2.1 Componentele furnizate

2.1.1 Seria SD

R001430E

 Fig. 2-1: Componentele furnizate pentru sistemele roboţilor RV-SD şi RH-SDH

Braţ articulat cu 5 axe

SCARA

Şuruburi de fixare 
(cu şaibe şi inele de fixare)

Elemente de blocare 
pentru transportDocumentaţie tehnică

Unitate de control

Set de cabluri

Braţ articulat cu 6 axe

sau sau
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Componentele furnizate Prezentare generală a sistemului
2.1.2 Seria SQ

R001431E

 Fig. 2-2: Materiale furnizate pentru sistemele roboţilor RV-SQ şi RH-SQH

Braţ articulat cu 5 axe

SCARA

Şuruburi de fixare 
(cu şaibe şi inele de fixare)

Elemente de blocare 
pentru transportDocumentaţie tehnică

Unitate de acţionare

Braţ articulat cu 6 axe

sau sau

Set de cabluri

Procesor (CPU)
2 - 2



Prezentare generală a sistemului Configuraţie de sistem
2.2 Configuraţie de sistem

Această secţiune descrie componentele necesare pentru configuraţia de bază a sistemului robotului.

2.2.1 Seria SD

R001511E

 Fig. 2-3: Configuraţia unui sistem de robot din seria SD

NOTĂ Consola de programare este un element suplimentar opţional. Este necesară pentru operarea de 
bază a robotului. 

Braţ articulat cu 5 axe

Braţ articulat cu 6 axe SCARA

Set de cabluri

Unitate de control

Consolă de programare 
R32TB (opţională)

sau sau
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Configuraţie de sistem Prezentare generală a sistemului
2.2.2 Seria SQ

R001512E

 Fig. 2-4: Configuraţia unui sistem de robot din seria SQ

NOTĂ Consola de programare este un element suplimentar opţional. Este necesară pentru operarea de 
bază a robotului. 

Braţ articulat cu 5 axe

Braţ articulat cu 6 axe SCARA

Set de cabluri

Unitate de acţionare

Consolă de programare 
R32TB (opţională)

CPU robot

sau sau
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Prezentare generală a sistemului Configuraţie de sistem
2.2.3 Componentele braţului robotului

� Robotul cu 5 axe nu are axa J4.

R001292E

 Fig. 2-5: Componentele braţului robotului la robotul cu braţ articulat vertical

Denumirea axei Semnificaţie

Axa J1 Axa de bază

Axa J2 Axa umărului

Axa J3 Axa cotului

Axa J4 Axa de rotaţie a antebraţului

Axa J5 Axa de înclinare a încheieturii

Axa J6 Axa de rotaţie a încheieturii

Tab. 2-1: Prezentare generală a denumirilor axelor

+

−

+

−
+

−

−

+

−

+

−

+

Axa J3

Axa J6

Încheietură Axa J4�
Antebraţ

Blocul cotului

Braţ superior

Axa J2

Bază

Axa J1

Umăr

Axa J5

Cot
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Configuraţie de sistem Prezentare generală a sistemului
R001433E

 Fig. 2-6: Componentele braţului robotului la SCARA

Axa J2

Axa J3

Şurub cu bile

Braţul 1

Braţul 2

Bază

Axa J1

Axa J4
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Prezentare generală a sistemului Unităţi de control
2.3 Unităţi de control

2.3.1 Panou de comandă

Figura următoare prezintă vederea din faţă a panoului de comandă al unităţilor de control CRnD şi CRnQ.

R001434E

 Fig. 2-7: Vedere din faţă a panoului de comandă

Nr. Nume Funcţie

� Tasta [START]
Permite lansarea în execuţie a unui program pentru manevrarea 
robotului 
Programul este rulat continuu

� Tasta [STOP]
Anulează programul rulat şi opreşte robotul 
Această funcţie este identică cu funcţia tastei [STOP] de pe  
consola de programare.

� Tasta [RESET] Confirmă un cod de eroare 
Setează starea de oprire a programului şi resetează programul

� Buton cu automenţinere [EMG.STOP]

Butonul cu automenţinere EMG.STOP este utilizat pentru STOPUL 
DE URGENŢĂ al sistemului robotului.  
Prin apăsarea acestui buton, alimentarea servo este deconectată 
imediat, iar braţul în mişcare al robotului se opreşte instantaneu. 
Butonul este deblocat prin răsucirea lui spre dreapta, manevră prin 
care revine apoi la poziţia iniţială.

	 Tasta [CHNG DISP] Comută afişajul pe unitatea de control în următoarea ordine: 
Număr program � Număr linie � Corecţie


 Tasta [END] Opreşte programul rulat după instrucţiunea END

� Tasta [SVO ON] Conectează alimentarea servo

� Tasta [SVO OFF] Deconectează alimentarea servo


 Afişajul [STATUS NUMBER] Afişează alarma, numărul de program şi valoarea de corecţie (%) etc.

Tab. 2-2: Prezentare generală a elementelor de comandă şi semnalizare (1)

�� 	 � �

�

�


��

�

�




�
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Unităţi de control Prezentare generală a sistemului
Nr. Nume Funcţie

� Comutator selector [MODE]

AUTOMATIC

Operarea poate fi realizată prin intermediul unităţii de control sau 
al dispozitivelor externe. Operarea prin intermediul semnalelor 
externe sau al consolei de programare este dezactivată. Conexiu-
nea dintre unitatea de control şi dispozitivele externe trebuie acti-
vată prin parametrul pentru atribuirea drepturilor de operare. 
O descriere detaliată a drepturilor de operare este inclusă în manu-
alul de programare al robotului.

MANUAL
În cazul în care consola de programare este activată, robotul poate 
fi manevrat doar prin consola de programare. Operarea nu poate fi 
realizată folosind semnale externe sau unitatea de control.

� Tasta [UP/DOWN] Derulează în cadrul afişajului

� Conexiune TB
Port pentru conectarea consolei de programare.
Fixaţi capacul de protecţie pe priză în cazul în care consola de pro-
gramare nu este conectată.

� Capacul portului Port USB şi baterie

�
Port RS232  
(doar la CR�D) Portul RS232 este utilizat pentru conectarea unui computer personal.

Tab. 2-2: Prezentare generală a elementelor de comandă şi semnalizare (2)

NOTĂ Tastele �, �, �, 
, � şi � au afişaje de control integrate.
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Prezentare generală a sistemului Unităţi de control
2.3.2 Componente CR2D

R001436E

 Fig. 2-8: Partea din spate a unităţii de control CR2D

Nr. Nume Funcţie

�
Conexiune pentru cablul de alimen-
tare servo (CN1) Pentru alimentarea robotului

�
Conexiune pentru cablul de semnal 
(CN2) Pentru cablul de control al robotului

�
Intrare pentru butonul de STOP DE 
URGENŢĂ (EMGIN) Conexiune pentru butonul de STOP DE URGENŢĂ

�
Ieşire pentru starea de STOP DE 
URGENŢĂ (EMGOUT) Ieşire a stării de STOP DE URGENŢĂ curente

	
Slot pentru cardul de interfaţă pen-
tru gripper (HND)

Slot pentru instalarea cardului de interfaţă pentru gripperul acţionat pne-
umatic


 SLOT1

Sloturi pentru carduri opţionale� SLOT2

� SLOT3


 Conexiune pentru axă suplimentară Port pentru conectarea unei axe suplimentare

�
Conexiune pentru port paralel de 
intrare/ieşire (RIO) Port pentru conectarea unui port paralel de intrare/ieşire suplimentar

� Conexiune Ethernet (LAN1)
Port pentru conectarea unui cablu ethernet 
Pentru versiunea omologată CE, utilizaţi filtrul şi miezul de ferită furnizate 
împreună cu echipamentul.

�
Port pentru urmărirea benzii trans-
portoare (CNENC) Conectarea cablului encoderului pentru urmărirea benzii transportoare

� Intrare de oprire suplimentară (SKIP) Oprire suplimentară a robotului

Tab. 2-3: Componente de pe partea din spate a unităţii de control CR2D

�

�

	

�

�

�

�




�

�
�



�
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Unităţi de control Prezentare generală a sistemului
2.3.3 Componente CR3D

R001437E

 Fig. 2-9: Unitate de control CR3D

Nr. Nume Funcţie

� Intrare pentru butonul de STOP DE 
URGENŢĂ (EMGIN) Conexiune pentru butonul de STOP DE URGENŢĂ

� Ieşire pentru starea de STOP DE 
URGENŢĂ (EMGOUT) Ieşire a stării de STOP DE URGENŢĂ curente

� Intrare de oprire specială (SKIP) Oprire imediată a robotului

� Slot pentru cardul de interfaţă  
pentru gripper (HND)

Slot pentru instalarea cardului de interfaţă pentru gripperul acţionat 
pneumatic

	 SLOT1

Sloturi pentru carduri opţionale
 SLOT2

� SLOT3

� Conexiune pentru port paralel de 
intrare/ieşire (RIO) Port pentru conectarea unui port paralel de intrare/ieşire suplimentar


 Conexiunea bateriei (BAT) Conexiunea bateriei

� Conexiune OPT1 Rezervată

� Conexiune pentru axă suplimentară 
(OPT2) Port pentru conectarea unei axe suplimentare

� Slot pentru casetă de memorie 
(MEMORY CASSETTE) Pentru instalarea unei casete de memorie opţionale

� Conexiune Ethernet (LAN1)
Port pentru conectarea unui cablu ethernet 
Pentru versiunea omologată CE, utilizaţi filtrul şi miezul de ferită furnizate 
împreună cu echipamentul.

�
Port pentru urmărirea benzii trans-
portoare (CNENC) Conectarea cablului encoderului pentru urmărirea benzii transportoare

Tab. 2-4: Componentele unităţii de control CR3D

M ITSUBISHI

 

CR 3D-TR 52M ITSUBISHI

 

CR 3D-TR 52

�

�

	

�

�

�

�



�

�

�

�

�
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Prezentare generală a sistemului Unităţi de control
2.3.4 Componente CR2Q

Unitatea de control CR2Q este compusă din modulul CPU Robot Q172DRCPU şi unitatea de acţionare DU2.

R001438E

 Fig. 2-10: Partea din spate a unităţii de acţionare DU2-700

Nr. Nume Funcţie

�
Conexiune pentru cablul de alimen-
tare servo (CN1) Pentru alimentarea robotului

�
Conexiune pentru cablul de semnal 
(CN2) Pentru cablul de control al robotului

�
Intrare pentru butonul de STOP DE 
URGENŢĂ (EMGIN) Conexiune pentru butonul de STOP DE URGENŢĂ

�
Ieşire pentru starea de STOP DE 
URGENŢĂ (EMGOUT) Ieşire a stării de STOP DE URGENŢĂ curente

	
Slot pentru cardul de interfaţă pen-
tru gripper (HND)

Slot pentru instalarea cardului de interfaţă pentru gripperul acţionat 
pneumatic


 Intrare de oprire suplimentară (SKIP) Oprire suplimentară a robotului

Tab. 2-5: Componente de pe partea din spate a unităţii de acţionare DU2

�

	

� �




�
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Unităţi de control Prezentare generală a sistemului
2.3.5 Componente CR3Q

Unitatea de control CR3Q este compusă din modulul CPU Robot Q172DRCPU şi unitatea de acţionare DU3.

R001439E

 Fig. 2-11: Unitate de acţionare DU3

Nr. Nume Funcţie

�
Intrare pentru butonul de STOP DE 
URGENŢĂ (EMGIN) Conexiune pentru butonul de STOP DE URGENŢĂ

�
Ieşire pentru starea de STOP DE 
URGENŢĂ (EMGOUT) Ieşire a stării de STOP DE URGENŢĂ curente

� Intrare de oprire suplimentară (SKIP) Oprire suplimentară a robotului

�
Slot pentru cardul de interfaţă  
pentru gripper (HND)

Slot pentru instalarea cardului de interfaţă pentru gripperul acţionat 
pneumatic

Tab. 2-6: Componentele unităţii de acţionare DU3

M ITSUBISHI
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Prezentare generală a sistemului CPU-ul robotului (doar la seria SQ)
2.4 CPU-ul robotului (doar la seria SQ)
Unităţile de control ale seriei SQ au un CPU extern, care poate fi adăugat la un sistem SQ deja existent.

� Asiguraţi-vă întotdeauna că linia EMI este conectată, în caz contrar starea de OPRIRE DE URGENŢĂ
este întotdeauna activată. Lungimea maximă admisă a cablului este de 30 m.

� Pozaţi cablul într-un pat de cablu sau fixaţi cablul lângă CPU pentru a asigura o conexiune fixă cu
fişele CN1 şi CN2.

� Cârligul este utilizat numai pentru a simplifica procesul de instalare. Fixaţi CPU-ul de rack cu
ajutorul şurubului de fixare.

� Utilizaţi o baterie externă întrucât, în caz contrar, programul din SRAM, parametrii, datele privind
poziţia de bază etc. se vor pierde.

R001435E

 Fig. 2-12: Modulul CPU Robot Q172DRCPU

Nr. Nume Funcţie

� Afişaj LED cu 7 segmente Afişaj pentru stare şi alarmă

� Comutator de cod SW1 Setarea modului de operare
Trebuie setat la "0".� Comutator de cod SW2

	
Comutator selector 
[RUN/STOP] Neutilizat


 EMI �
Intrare STOP DE URGENŢĂ
Toate servomotoarele pot fi oprite simultan prin intermediul acestei intrări.
EMI ON (oprire): STOP DE URGENŢĂ activat
EMI OFF (conectare 24 V c.c.): STOP DE URGENŢĂ dezactivat

� CN1 � Conexiunea unităţii de control

� CN2 � Conexiunea unei axe suplimentare (până la 8 axe)


 Blocare Maneta de blocare eliberează fişa atunci când este instalată pe rack.

� Cârlig � Utilizat pentru fixarea CPU-ului pe rack

� Şurub de fixare Şurub pentru fixarea CPU-ului pe rack (M3 x 13)

� Cârlig Utilizat pentru fixarea CPU-ului pe rack

� Conexiunea bateriei � Conexiune pentru unitate de baterie Q170DBATC

� DISPLAY I/F Conexiune pentru consola de programare (R56TB)

� TU I/F Port pentru o conexiune RS422 la unitatea de control

Tab. 2-7: Prezentare generală a componentelor CPU-ului robotului
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Consola de programare Prezentare generală a sistemului
2.5 Consola de programare

2.5.1 R28TB

R000743E

 Fig. 2-13: Vederile consolei de programare R28TB

Greutate: aprox. 0,5 kg
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Prezentare generală a sistemului Consola de programare
Nr. Nume Funcţie

�
Buton cu automenţinere 
[EMG.STOP]

Buton de STOP DE URGENŢĂ cu funcţie de blocare 
Dacă apăsaţi butonul, braţul robotului se opreşte instantaneu. Alimentarea servo este 
deconectată. Butonul este deblocat prin răsucirea lui în sensul acelor de ceasornic.

�
Comutator selector  
[ENABLE/DISABLE]

Eliberează controlul asupra consolei de programare 
Fixaţi comutatorul pe poziţia "ENABLE" pentru a controla braţul robotului prin inter-
mediul consolei de programare. 
Atât timp cât consola de programare este activată, braţul robotului nu poate fi con-
trolat nici de la panoul de comandă al unităţii de control, nici extern.

� Afişaj LCD Afişajul LCD are 4 rânduri, fiecare cu câte 16 caractere 
Aici este afişată starea programului sau a braţului robotului

�

Tasta [TOOL] Selectează modul jog-sculă

Tasta [JOINT] Selectează modul jog-cuplaj articulat

Tasta [XYZ] Selectează modul jog-XYZ sau modul jog-circular

	 Tasta [MENU] Revenire la meniul principal


 Tasta [STOP]

Anulează programul rulat şi opreşte robotul 
Această funcţie este identică cu funcţia tastei [STOP] de pe panoul de comandă al 
unităţii de control. Această funcţie de bază este întotdeauna disponibilă, indiferent 
de poziţia comutatorului selector [ENABLE/DISABLE].

� Tasta [STEP/MOVE]
Execută modul jog împreună cu tastele jog � şi comutatorul de activare cu 3 poziţii. 
Paşii instrucţiunii sunt executaţi împreună cu tasta [INP/EXE].
Alimentarea servo este deconectată

� Tasta [+/FORWD]
Paşii înainte sunt executaţi împreună cu tasta [INP/EXE]. 
Este afişată următoarea linie de program în modul de editare. Apăsaţi tasta împreu-
nă cu tasta [STEP/MOVE] pentru a mări corecţia.


 [Tasta [�/BACKWD]
Paşii înapoi sunt executaţi împreună cu tasta [INP/EXE]. 
Este afişată linia anterioară de program în modul de editare. Apăsaţi tasta împreună 
cu tasta [STEP/MOVE] pentru a micşora corecţia.

� Tasta [COND] Editează programul

� Tasta [ERROR RESET] Confirmă un cod de eroare 
Un program este resetat atunci când tasta este utilizată împreună cu tasta [INP/EXE].

�
12 taste pentru modul JOG:
[�X/(J1)] ... [+C/(J6)]

Tastă funcţională pentru modul jog 
Toate cuplajele articulate pot fi mişcate individual în modul jog-cuplaj articulat. Bra-
ţul robotului poate fi mişcat de-a lungul oricăreia dintre axele coordonate în modul 
jog XYZ. Aceste taste sunt folosite şi pentru a introduce numerele de selectare  
a meniului sau numerele paşilor.

� Tasta [ADD/�] Introduce poziţii sau deplasează cursorul în sus

� Tasta [RPL/�] Modifică poziţii sau deplasează cursorul în jos

� Tasta [DEL/�] Şterge poziţii sau deplasează cursorul la stânga

� Tasta [HAND/�]

Utilizată împreună cu tastele [+C/(J6)] sau [�C/(J6)] pentru a mişca  
primul gripper 
Utilizată împreună cu tastele [+B/(J5)] sau [�B/(J5)] pentru a mişca  
al doilea gripper 
Utilizată împreună cu tastele [+A/(J4)] sau [�A/(J4)] pentru a mişca  
al treilea gripper 
Deplasează cursorul la dreapta

� [INP/EXE] Introduce date sau deplasează cu un pas

� Tasta [POS/CHAR] Comută între numere şi litere, de exemplu la editarea datelor de poziţie

�
Comutator de activare cu 
trei poziţii

Comutatorul de activare cu trei poziţii trebuie acţionat pentru a cupla acţionarea 
servo atunci când este activată consola de programare.

� Ajustare contrast Setarea luminozităţii la afişajul LCD

Tab. 2-8: Prezentare generală a comenzilor consolei de programare R28TB
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Consola de programare Prezentare generală a sistemului
2.5.2 R32TB

R001440E

 Fig. 2-14: Vederile consolei de programare R32TB

Nr. Nume Funcţie

�
Buton cu automenţinere 
[EMG.STOP]

Buton de STOP DE URGENŢĂ cu funcţie de blocare 
Dacă apăsaţi butonul, braţul robotului se opreşte instantaneu. Alimentarea servo este 
deconectată. Butonul se deblochează prin răsucirea lui în sensul acelor de ceasornic.

�
Comutator selector  
[ENABLE/DISABLE]

Eliberează controlul asupra consolei de programare 
Fixaţi comutatorul pe poziţia "ENABLE" pentru a controla braţul robotului prin inter-
mediul consolei de programare. 
Atât timp cât consola de programare este activată, braţul robotului nu poate fi con-
trolat nici de la panoul de comandă al unităţii de control, nici extern.

� Comutator de activare Comutatorul de activare cu trei poziţii trebuie acţionat pentru a cupla acţionarea 
servo atunci când este activată consola de programare.

� Afişaj LCD Pe LCD este afişată starea programului sau a braţului robotului.

	 Afişaj de stare LED-ul afişează starea robotului sau a consolei de programare.


 Tastele [F1], [F2], [F3], [F4] Rulează funcţiile indicate momentan pe afişaj

� Tasta [FUNCTION] Comută între funcţiile afişate

� Tasta [STOP]

Anulează programul rulat şi opreşte robotul 
Această funcţie este identică cu funcţia tastei [STOP] de pe panoul de comandă al 
unităţii de control. Această funcţie de bază este întotdeauna disponibilă, indiferent 
de poziţia comutatorului selector [ENABLE/DISABLE].


 Tastele [OVRD �], [OVRD �]
Modifică viteza de mişcare 
Apăsaţi tasta [OVRD �] pentru a mări viteza de mişcare şi apăsaţi tasta [OVRD �] pen-
tru a micşora viteza.

�
12 taste pentru modul JOG:
[�X/(J1)] ... [+C/(J6)]

Tastă funcţională pentru modul jog 
Toate cuplajele articulate pot fi mişcate individual în modul jog-cuplaj articulat. Bra-
ţul robotului poate fi mişcat de-a lungul oricăreia dintre axele coordonate în modul 
jog XYZ. Aceste taste sunt folosite şi pentru a introduce numerele de selectare  
a meniului sau numerele paşilor.

Tab. 2-9: Prezentare generală a comenzilor consolei de programare R32TB (1)
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Greutate: 0,9 kg
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Prezentare generală a sistemului Consola de programare
Nr. Nume Funcţie

� Tasta [SERVO] Apăsaţi tasta [SERVO] cu tasta [ENABLE] apăsată pe jumătate pentru a conecta ali-
mentarea servo.

� Tasta [MONITOR] Comută la modul monitor şi afişează meniul monitorului

� Tasta [JOG] Comută la modul jog şi afişează meniul jog

� Tasta [HAND] Comută la modul hand şi afişează meniul hand

� Tasta [CHARACTER] Lansează meniul Edit şi comută între numere şi litere, de exemplu la editarea datelor 
de poziţie

� Tasta [RESET] Confirmă un cod de eroare 
Un program este resetat atunci când tasta este utilizată împreună cu tasta [EXE].

� Tastele [�], [�], [�], [�] Deplasează cursorul în direcţia corespunzătoare

� Tasta [CLEAR] Şterge caracterul de la poziţia cursorului

� Tasta [EXE] Introduce date sau mişcă robotul în modul direct

� Tasta de date Suprascrie caracterul de la poziţia cursorului

Tab. 2-9: Prezentare generală a comenzilor consolei de programare R32TB (2)
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Consola de programare Prezentare generală a sistemului
2.5.3 R46TB şi R56TB

R001513E

 Fig. 2-15: Vederile consolelor de programare R46TB şi R56TB

Nr. Nume Funcţie

�
Comutator cu cheie 
[TEACH]

Dispozitivul de operare este pornit prin acest comutator cu cheie. Un LED alb se 
aprinde atunci când comutatorul cu buton TEACH este blocat în poziţia pornit. 
Permite comanda prin intermediul dispozitivului de operare  
Apăsaţi butonul până când se blochează (poziţia "ENABLE") pentru a transfera 
comanda la dispozitivul de operare. Atât timp cât dispozitivul de operare este acti-
vat, comanda nu poate fi realizată nici de la panoul de comandă al unităţii de con-
trol, nici extern. 
De asemenea, puteţi comuta pentru a activa operarea chiar şi atunci când unitatea 
este blocată, în funcţie de afişaj şi de valoarea de corecţie. Dacă apăsaţi încă o dată 
butonul, blocarea este dezactivată (poziţia "DISABLE"); acum puteţi salva programul 
curent şi anula editarea cu dispozitivul de operare.

� Rotiţă de defilare Deplasaţi-vă în meniurile de ecran ale dispozitivului de operare cu ajutorul rotiţei de 
defilare.

� Buton [E-STOP]

Buton cu automenţinere cu funcţie de blocare pentru STOP DE URGENŢĂ 
După apăsarea acestui buton, robotul este imediat oprit, indiferent de starea de 
operare respectivă. 
Butonul este deblocat prin răsucirea lui spre dreapta.

� Stilus (introdus în carcasă) Ecranul tactil poate fi comandat cu ajutorul acestui stilus. El se află într-un slot din 
carcasa dispozitivului de operare şi trebuie păstrat în locul respectiv după utilizare.

	
LED DE ALIMENTARE 
LED ACTIVARE TB

LED-ul DE ALIMENTARE este aprins atunci când alimentarea este conectată şi pornită. 
LED-ul verde DE ACTIVARE TB se aprinde atunci când ecranul tactil este activat cu 
tasta TEACH �.



Capac de protecţie  
conexiune USB posterioară Pentru stick-uri de memorie USB

�
Ecran cu  
funcţie tactilă

Monitor TFT de 6,5“ cu iluminare de fundal, ecran senzorial, cu rezoluţie de 640 x 480 
pixeli; ecranul senzorial poate fi comandat cu degetele sau, de preferinţă, cu stilusul � 
furnizat.

� Tasta [STOP] Pentru oprirea instantanee a robotului. Alimentarea servo nu este deconectată.

Tab. 2-10: Prezentare generală a comenzilor la consolele de programare R46TB şi R56TB (1)

Greutate: 1,25 kg
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Prezentare generală a sistemului Consola de programare
Nr. Nume Funcţie


 Tasta [SERVO]
Alimentarea servo este pornită prin apăsarea simultană a tastei SERVO şi a comuta-
torului de activare. Un LED verde se aprinde atunci când alimentarea servo este 
conectată.

� Tasta [RESET] Dacă apare o eroare, aceasta este resetată prin apăsarea tastei RESET.

� Tasta [CAUTION] Un comutator de limitare poate fi ignorat în modul JOG prin apăsarea acestei taste. 
De asemenea, această tastă poate fi utilizată şi pentru a declanşa frâna.

� Tasta [HOME] Nu este utilizată în acest caz.

� Tasta [OVRD] Utilizaţi tastele cu săgeţi � şi � pentru a mări sau micşora viteza JOG şi viteza în 
modul automat.

� Tasta [HAND] Această tastă lansează meniul de ecran "HAND".

� Tasta [JOG] Această tastă lansează meniul de ecran "JOG".

� [+/Tasta [+/�] Deplasările între câmpurilor de introducere date corespund cu opţiunile din meniul 
de ecran aferent prin utilizarea acestor taste.

� Tasta [EXE] Setările sunt executate de către robot cu ajutorul acestei taste, de exemplu la alinie-
rea gripperului.

� Tasta [MENU] Această tastă lansează meniul de start

� Tasta [RETURN] Reveniţi la meniul anterior cu ajutorul acestei taste.

� Tastele [�], [�], [�], [�] Deplasaţi cursorul prin meniurile de ecran şi câmpurile de introducere de date cu 
ajutorul acestor taste cu săgeţi.

Tasta [OK] Acceptaţi setările din meniul sau câmpul de intrare curent cu ajutorul acestei taste.

Tasta [CANCEL] Abandonaţi setările din meniul sau câmpul de intrare curent cu ajutorul acestei 
taste.

Gripper cu prindere  
multiplă

Gripperul cu prindere multiplă asigură o prindere sigură şi confortabilă a dispoziti-
vului de operare şi este adecvat atât pentru operarea cu mâna dreaptă, cât şi pentru 
operarea cu mâna stângă.

Comutator de activare

Comutatorul de activare cu trei poziţii asigură că utilizatorul nu este expus la peri-
cole în timpul operării. Toate intrările de la terminalul de operare sunt acceptate şi 
executate numai atunci când comutatorul de activare este în poziţia de mijloc. 
Puteţi simţi o uşoară presiune la început. După depăşirea acestui punct de presiune, 
butonul poate fi menţinut uşor în poziţia de activare, fără a fi necesară utilizarea for-
ţei. Al treilea nivel ("poziţie") a comutatorului de activare, denumit şi poziţie de pani-
că, asigură că funcţia de activare este anulată întotdeauna în cazul unei urgenţe.

Tab. 2-10: Prezentare generală a comenzilor la consolele de programare R46TB şi R56TB (2)
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Consola de programare Prezentare generală a sistemului
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Instalarea Despachetarea sistemului robotului
3 Instalarea

Acest capitol descrie toate pregătirile care sunt necesare pentru o utilizare eficientă a sistemului ro-
botului, de la despachetare până la instalare.

3.1 Despachetarea sistemului robotului

3.1.1 Despachetarea robotului cu braţ articulat

RV-3SD/SDJ, RV-6SD/6SDL, RV-3SQ/3SQJ şi RV-6SQ/6SQL

Braţul robotului este ambalat într-o cutie. Figura următoare vă prezintă pas cu pas modul de despa-
chetare a braţului robotului.

� Utilizaţi un cuţit sau un obiect similar pentru a tăia banda de ambalare, aşa cum se arată la �.

� Folosind ambele mâini, îndepărtaţi partea superioară a ambalajului aşa cum se arată la �.

� Scoateţi cele patru şuruburi prin care baza este fixată pe partea inferioară.

� Transportaţi braţul robotului la locul de instalare, conform descrierii de la secţiunea 3.2.

E
ATENŢIE:
● Despachetaţi întotdeauna robotul doar pe o suprafaţă stabilă şi plană. În caz contrar, 

robotul poate cădea şi se poate deteriora.

NOTĂ Păstraţi ambalajul şi elementele de blocare pentru eventuale transporturi ulterioare.

R001296C

 Fig. 3-1: Despachetarea roboţilor cu braţ articulat RV-3SD/SDJ, RV-6SD/6SDL, RV-3SQ/3SQJ şi RV-6SQ/6SQL
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Despachetarea sistemului robotului Instalarea
RV-12SD/SDL şi RV-12SQ/12SQL

Braţul robotului este ambalat într-un cadru de lemn. Figura următoare vă prezintă pas cu pas modul 
de despachetare a braţului robotului.

� Aşezaţi cadrul de lemn pe o suprafaţă plană.

� Pentru deschidere, scoateţi cuiele din cadrul de lemn.

� Îndepărtaţi cadrul de lemn şi materialul de ambalare.

� Scoateţi cele patru şuruburi prin care baza este fixată pe cadrul de lemn.

� Transportaţi braţul robotului la locul de instalare, conform descrierii de la secţiunea 3.2.

NOTĂ Păstraţi ambalajul şi elementele de blocare pentru eventuale transporturi ulterioare.

R001458E

 Fig. 3-2: Despachetarea roboţilor cu braţ articulat RV-12SD/SDL şi RV-12SQ/12SQL

Braţul robotului

Cadru de lemn
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Instalarea Despachetarea sistemului robotului
3.1.2 Despachetarea robotului SCARA

Braţul robotului este fixat pe un cadru de lemn şi ambalat într-o cutie. Figura următoare vă prezintă 
pas cu pas modul de despachetare a braţului robotului.

� Aşezaţi cutia pe o suprafaţă plană.

� Utilizaţi un cuţit sau un obiect similar pentru a tăia banda de ambalare, aşa cum se arată la �.

� Îndepărtaţi partea A a ambalajului după cum se arată la �.

� Scoateţi cele patru şuruburi prin care baza este fixată pe cadrul de lemn (consultaţi �).

� Transportaţi braţul robotului la locul de instalare, conform descrierii de la secţiunea 3.2.

NOTĂ Păstraţi ambalajul şi elementele de blocare pentru eventuale transporturi ulterioare.

R001368E

 Fig. 3-3: Despachetarea robotului SCARA

Bandă de ambalare

Braţul robotuluiElement B de blocare 
pentru transport

Îndepărtaţi
prin ridicare

Element A de blocare 
pentru transport

Suport B

Partea A
Seria SD-/SQ  3 - 3



Transportul braţului robotului Instalarea
3.2 Transportul braţului robotului

3.2.1 RV-3SD/3SDJ şi RV-3SQ/3SQJ

� Sunt necesare întotdeauna două persoane pentru transport. În timpul transportului, ţineţi întot-
deauna braţul robotului de punctele � de la bază şi � de la braţul superior. Nu ţineţi niciodată 
robotul de părţile laterale sau de capace întrucât acestea se pot desprinde şi pot deteriora braţul 
robotului.

E
ATENŢIE:
● Sunt necesare întotdeauna două persoane pentru transportul braţului robotului. Elemente-

le de blocare pentru transport nu trebuie îndepărtate înainte de transport.
● Ţineţi întotdeauna braţul robotului de punctele de prindere � şi �. Nu ţineţi niciodată 

braţul robotului de capace, întrucât pot apărea deteriorări.

NOTĂ Păstraţi elementele de blocare pentru transport şi şuruburile lor de fixare într-un loc sigur pentru 
eventuale transporturi ulterioare.

R001297E

 Fig. 3-4: Transportul braţului robotului cu 5 axe RV-3SDJ sau RV-3SQJ
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Instalarea Transportul braţului robotului
� Nu ţineţi niciodată braţul robotului de partea laterală sau de axe fără puncte de prindere întrucât 
pot apărea deteriorări.

� Utilizaţi un şasiu rulant în cazul transportului pe distanţe mai lungi. Ţineţi de punctele de prindere 
doar pentru perioade scurte de timp.

� Evitaţi loviturile (forţele de impact) la transportul braţului robotului.

R001298E

 Fig. 3-5: Transportul braţului robotului cu 6 axe RV-3SD sau RV-3SQ

E
ATENŢIE:
Îndepărtaţi elementele de blocare pentru transport doar după instalarea braţului robotului.

Element J1 de 
blocare pentru 

transport

�

Braţ  
superior

���

Bază

Vedere din faţă

Umăr

Element 
de blocare pentru 

transport

Vedere din lateral
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Transportul braţului robotului Instalarea
3.2.2 RV-6SD/6SDL, RV-6SQ/6SQL, RV-12SD/12SDL şi RV-12SQ/12SQL

� Fixaţi suportul pentru transport în zona umărului robotului. Pentru aceasta, utilizaţi şuruburile cu 
cap imbus furnizate. Folosiţi cele două găuri cu cea mai mică distanţă faţă de partea frontală 
a braţului robotului pentru fixare.

� Fixaţi cârligul macaralei în urechile suportului pentru transport. Acum puteţi transporta robotul.

� După transport, îndepărtaţi colţarul pentru transport ataşat.

E
ATENŢIE:
● Utilizaţi întotdeauna o macara pentru a transporta braţul robotului. Elementul de blocare 

pentru transport nu trebuie îndepărtat înainte de transport.
● Şuruburile de fixare a elementului de blocare şi suportul pentru transport trebuie îndepăr-

tate după transport.

NOTĂ Păstraţi elementul de blocare pentru transport, colţarul pentru transport şi şuruburile de fixare 
aferente într-un loc sigur pentru eventuale transporturi ulterioare.

E
ATENŢIE:
Pentru a evita defecţiunile, cablul macaralei trebuie ataşat aşa cum se arată în Fig. 3-6.

NOTĂ Suporturile pentru transport sunt deja montate din fabrică. Prin urmare, pasul � este inutil dacă 
braţul robotului este transportat prima dată.
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Instalarea Transportul braţului robotului
R001137E

 Fig. 3-6: Fixarea suportului pentru transport

Element de blocare  
pentru transport

Urechi

Suport pentru 
transport

Cablu

Element de blocare 
pentru transport

Şuruburi cu cap imbus
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Transportul braţului robotului Instalarea
3.2.3 RH-6SDH/6SQH

� Sunt necesare întotdeauna două persoane pentru transport. Pentru aceasta, ţineţi întotdeauna 
braţul robotului de punctele � de la bază şi � de pe braţul 2, precum şi de elementul A de blocare 
pentru transport (consultaţi Fig. 3-7). Nu ţineţi niciodată robotul de părţile laterale sau de capace 
întrucât acestea se pot desprinde şi pot deteriora braţul robotului.

� Nu ţineţi niciodată robotul de partea laterală sau de axe fără puncte de prindere întrucât pot 
apărea deteriorări.

� Utilizaţi un şasiu rulant în cazul transportului pe distanţe mai lungi. Ţineţi de punctele de prindere 
doar pentru perioade scurte de timp.

� Nu forţaţi capacele.

� Evitaţi loviturile (forţele de impact) la transportul braţului robotului.

� Îndepărtaţi elementele de blocare pentru transport doar după instalarea braţului robotului.

E
ATENŢIE:
● Elementele de blocare pentru transport nu trebuie îndepărtate înainte de transport.
● Sunt necesare întotdeauna două persoane pentru transportul braţului robotului.
● Ţineţi întotdeauna braţul robotului de punctele de prindere � şi �. Nu ţineţi niciodată 

braţul robotului de capace, întrucât pot apărea deteriorări.

R001369E

 Fig. 3-7: Puncte de prindere de pe braţul robotului

Element A de blocare  
pentru transport

Braţul 1

Suport

Braţul 2

Bază

�

�

Sunt necesare 
întotdeauna două 
persoane pentru 
transport!
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Instalarea Transportul braţului robotului
3.2.4 RH-12SDH/18SDH şi RH-12SQH/18SQH

� Fixaţi cârligul macaralei în cele patru urechi ale suportului pentru transport. Asiguraţi-vă că toate 
cârligele sunt fixate bine în urechi.

� Acum puteţi transporta robotul. În timpul transportului, cablurile şi braţul robotului sau capacele 
braţului nu trebuie să se atingă unele de altele. Protejaţi cu material textil sau materiale similare 
zonele care se pot deteriora.

� Desprindeţi cablul numai după instalarea robotului şi îndepărtaţi elementele de blocare pentru 
transport, suspensiile şi suporturile ataşate.

E
ATENŢIE:
● Pentru a evita defecţiunile, cablul macaralei trebuie ataşat aşa cum se arată în Fig. 3-8.
● Utilizaţi întotdeauna patru cabluri de susţinere pentru transportul robotului cu o macara.

NOTĂ Păstraţi suporturile, suporturile pentru transport, elementele de blocare pentru transport şi şuru-
burile lor de fixare într-un loc sigur pentru eventuale transporturi ulterioare.

R001370E

 Fig. 3-8: Fixarea suspensiilor pentru transport

E
ATENŢIE:
De asemenea, respectaţi paşii menţionaţi anterior la transporturile ulterioare ale robotului – de 
e xemplu la modificarea locaţiei de instalare. Dacă robotul este transportat fără elementele de 
blocare pentru transport şi suporturile ataşate sau dacă este transportat în poziţie de operare, pot 
apărea situaţii periculoase cauzate de modificarea centrului de greutate în timpul transportului.

Element de blocare 
pentru transport

Ureche

Suport

Braţul 2

Cablu

Cârlig

Amortizor din spumă

Suspensie pentru 
transport

Bază

Braţul 1
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Montarea braţului robotului Instalarea
3.3 Montarea braţului robotului

3.3.1 Montarea robotului cu braţ articulat

Tabelul de mai jos prezintă modul de montare şi fixare a robotului cu braţ articulat.

� Planeitatea bazei robotului este asigurată prin prelucrare din fabricaţie. 
Dacă suprafaţa de montaj este prea neuniformă, pot apărea funcţionări necorespunzătoare ale 
braţului robotului. 
Fixaţi braţul robotului deasupra găurilor de montaj pe cele patru margini exterioare ale bazei cu 
ajutorul şuruburilor cu cap imbus furnizate.

� Aliniaţi braţul robotului orizontal.

� Finisajul mediu al suprafeţei de montare trebuie să fie Ra = 6,3 μm. Dacă suprafaţa este prea aspră, 
pot apărea devieri ale poziţiei braţului robotului.

� Pentru a evita devierile poziţiei, echipamentul periferic pe care îl accesează robotul, precum şi 
braţul robotului însuşi trebuie instalate pe o platformă/suprafaţă comună.

� Suportul de montare trebuie să fie astfel conceput încât să nu poată apărea deplasări, de la 
sarcinile şi vibraţiile produse de robot.

� Îndepărtaţi elementele de blocare pentru transport doar după montarea braţului robotului.

� Dacă robotul este montat pe tavan, trebuie modificat parametrul MEGDIR. Informaţii suplimen-
tare privind acest parametru sunt incluse în instrucţiunile de operare şi programare ale unităţilor 
de control.

� Zona bazei este supusă unor sarcini şi forţe mari atunci când robotul este acţionat la viteze ridicate. 
Asiguraţi-vă că suportul de montaj este adecvat pentru forţe şi momente ridicate, enumerate în 
Tab. 3-2.

Braţul robotului Fixare Vedere de jos

RV-3SD/3SDJ, 
RV-3SQ/3SQJ

R001441E R001442E

RV-6SD/6SDL, 
RV-6SQ/6SQL

R001445E R001444E

Tab. 3-1: Montarea braţului robotului (1)

Şuruburi 
de fixare (4) 

Şurub imbus M8 x 35

Inel de fixare 
Şaibă

Pa
rt

e 
de

in
st

al
ar

e

Parte de instalare

Partea frontală 
a braţului robotului

4-găuri de fixare ©9

Şuruburi 
de fixare (4) 

Şurub imbus M8 x 40

Inel de fixare 
Şaibă

Pa
rt

e 
de

in
st

al
ar

e

Parte de instalare

Partea frontală 
a braţului robotului

4-găuri de fixare ©9
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Instalarea Montarea braţului robotului
Braţul robotului Fixare Vedere de jos

RV-12SD/12SDL, 
RV-12SQ/12SQL

R001445E R001446E

Tab. 3-1: Montarea braţului robotului (2)

Sarcină RV-3SD/3SDJ,
RV-3SQ/3SQJ

RV-6SD/6SDL,
RV-6SQ/6SQL

RV-12SD/12SDL,
RV-12SQ/12SQL

Moment de înclinare ML [Nm] 410 892 1530

Moment de torsiune MT [Nm] 400 892 1530

Forţe de translaţie în  
plan orizontal FH [N] 1000 800 1300

Forţe de translaţie în  
plan vertical FV [N] 1200 1400 2300

Tab. 3-2: Forţe de reacţie la baza robotului

E
ATENŢIE:
La instalarea robotului, asiguraţi-vă că rămâne un spaţiu suficient în partea din spate a braţului 
robotului pentru conectarea cablului utilizat şi pentru înlocuirea bateriei de backup.

Şuruburi 
de fixare (4) 

Şurub imbus M12 x 45

Inel de fixare 
Şaibă

Pa
rt

e 
de

in
st

al
ar

e

Parte de instalare

Partea frontală 
a braţului robotului

4-găuri de fixare ©14
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Montarea braţului robotului Instalarea
3.3.2 Montarea robotului SCARA

Tabelul de mai jos prezintă modul de montare şi fixare a robotului SCARA.

� Planeitatea bazei robotului este asigurată prin prelucrare din fabricaţie. 
Dacă suprafaţa de montaj este prea neuniformă, pot apărea funcţionări necorespunzătoare ale 
braţului robotului. 
Fixaţi braţul robotului deasupra găurilor de montaj pe cele patru margini exterioare ale bazei cu 
ajutorul şuruburilor cu cap imbus furnizate.

� Aliniaţi braţul robotului orizontal.

� Finisajul mediu al suprafeţei de montare trebuie să fie Ra = 6,3 μm. Dacă suprafaţa este prea aspră, 
pot apărea devieri ale poziţiei braţului robotului.

� Pentru a evita devierile poziţiei, echipamentul periferic pe care îl accesează robotul, precum şi 
braţul robotului însuşi trebuie instalate pe o platformă/suprafaţă comună.

� Suportul de montare trebuie să fie astfel conceput încât să nu poată apărea deplasări, de la 
sarcinile şi vibraţiile produse de robot.

� Îndepărtaţi elementele de blocare pentru transport, suspensiile şi suporturile doar după monta-
rea braţului robotului.

� Zona bazei este supusă unor sarcini şi forţe mari atunci când robotul este acţionat la viteze ridicate. 
Asiguraţi-vă că suportul de montaj este adecvat pentru forţe şi momente ridicate, enumerate în 
Tab. 3-4.

Braţul robotului Fixare Vedere de jos

RH-6SDH, 
RH-6SQH

R001447E R001448E

RH-12SDH/18SDH, 
RH-12SQH/18SQH

R001447E R001449E

Tab. 3-3: Montarea braţului robotului

 

20

Şuruburi 
de fixare (4) 

Şurub imbus M8 x 40

Inel de fixare 
Şaibă

Parte de instalare 
(standard)

4-găuri de fixare ©9 Distanţă pentru
întreţinere

 

20

Şuruburi 
de fixare (4) 

Şurub imbus M12 x 45

Inel de fixare 
Şaibă

Parte de instalare 
(standard)

4-găuri de fixare ©16 Distanţă pentru
întreţinere
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Instalarea Montarea braţului robotului
Sarcină RH-6SDH,
RH-6SQH

RH-12SDH/18SDH,
RH-12SQH/18SQH

Moment de înclinare ML [Nm] 380 1310

Moment de torsiune MT [Nm] 410 1440

Forţe de translaţie în  
plan orizontal FH [N] 920 1900

Forţe de translaţie în  
plan vertical FV [N] 570 1280

Tab. 3-4: Forţe de reacţie la baza robotului

E
ATENŢIE:
La instalarea robotului, asiguraţi-vă că rămâne un spaţiu suficient în partea din spate a braţului 
robotului pentru conectarea cablului utilizat şi pentru înlocuirea bateriei de backup.
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Manevrarea unităţii de control Instalarea
3.4 Manevrarea unităţii de control

Această secţiune descrie manevrarea şi montarea unităţii de control.

3.4.1 Transportul unităţii de control CR2D şi al unităţii de acţionare DU2

E
ATENŢIE:
Sunt necesare întotdeauna două persoane pentru transportul unităţii de control sau al unităţii de 
acţionare. Pentru ridicare, prindeţi de partea din faţă şi de partea din spate. Nu prindeţi niciodată 
unitatea de control sau unitatea de acţionare de comutatoare sau de conexiunile de cuplare.

R001450E

 Fig. 3-9: Transportul unităţilor de control CR2D şi al unităţilor de acţionare DU2

!!
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Instalarea Manevrarea unităţii de control
3.4.2 Transportul unităţilor de control CR3D şi al unităţilor de acţionare DU3

Pentru transportul cu macara, fixaţi cârligul macaralei în urechile unităţii de control sau ale unităţii de 
acţionare. Acum puteţi transporta unitatea de control sau unitatea de acţionare.

E
ATENŢIE:
Utilizaţi fie un şasiu rulant, fie o macara pentru transportul unităţii de control sau al unităţii de 
acţionare. Sunt necesare întotdeauna două persoane pentru transportul unităţii de control sau 
al unităţii de acţionare.

R001451E

 Fig. 3-10: Transportul unităţilor de control CR3D şi al unităţilor de acţionare DU3

Transport cu şasiu rulant

Urechi de ridicare

Transport cu macara
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Manevrarea unităţii de control Instalarea
3.4.3 Montarea unităţii de control CR2D şi a unităţii de acţionare DU2

Montarea unităţii de control CR2 şi a unităţii de acţionare DU2 sunt prezentate în figura următoare. 
Respectaţi următoarele puncte:

● Unitatea de control şi unitatea de acţionare pot fi instalate atât orizontal, cât şi vertical. În acest 
manual este descrisă doar instalarea orizontală. Puteţi obţine informaţiile necesare pentru instala-
rea verticală a unităţii de control sau a unităţii de acţionare de la agentul dvs. de vânzări MITSUBISHI.

● Nu blocaţi orificiile de ventilare de la baza unităţii de control sau a unităţii de acţionare. Asiguraţi-
vă că există o distanţă de cel puţin 7 mm sub unitate. În acest scop, aşezaţi unitatea pe picioarele 
sale de plastic sau utilizaţi distanţatoare dacă fixaţi unitatea cu şuruburi.

● Asiguraţi-vă că există o distanţă laterală de cel puţin 145 mm şi o distanţă în partea din spate de 
cel puţin 250 mm.

● Luaţi măsurile necesare pentru a evita temperaturi ambiante excesive (max. 40 °C) dacă unitatea 
de control sau unitatea de acţionare este instalată într-un panou de control.

R001052E

 Fig. 3-11: Montarea unităţii de control CR2 şi a unităţii de acţionare DU2

≥ 145 mm ≥ 145 mm

≥ 
7 

m
m

≥ 250 mm
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Instalarea Manevrarea unităţii de control
3.4.4 Montarea unităţii de control CR3D şi a unităţii de acţionare DU3

Montarea unităţii de control CR3D şi a unităţii de acţionare DU3 sunt prezentate în figura următoare. 
Respectaţi următoarele puncte:

● Aşezaţi unitatea de control sau unitatea de acţionare pe şinele cu talpă.

● Nu blocaţi orificiile de ventilare din partea din spate şi de pe pereţii laterali ai unităţii de control 
sau ai unităţii de acţionare.

● Asiguraţi-vă că există o distanţă de cel puţin 200 mm în partea stângă, o distanţă de cel puţin 300 mm
în partea dreaptă şi o distanţă de cel puţin 500 mm în părţile din faţă şi din spate.

● Dacă este necesar, luaţi măsurile necesare pentru a preveni temperaturile ambiante excesive (max. 40 °C).

R001453E

 Fig. 3-12: Montarea unităţii de control CR3D şi a unităţii de acţionare DU3

 
 

 

 
 

 
 

 

<CR3D-70 0M>

 
 

 

 
 

 
 

CR3-700M/DU3-700M CR3-700/DU3-700

50
0

44
0

50
0 110°

110°

45
0

200 300450 50
0

38
0

50
0 45

0

200 300450
Seria SD-/SQ  3 - 17



Instalarea modulului CPU Robot Q172DRCPU Instalarea
3.5 Instalarea modulului CPU Robot Q172DRCPU
Note privind instalarea

● Instalaţi întotdeauna rack-ul orizontal întrucât doar astfel este asigurată o ventilare suficientă.

● Unităţile nu trebuie amplasate în poziţie culcată sau verticală, întrucât aceasta împiedică o ventilare
suficientă.

● Rack-urile trebuie instalate pe o suprafaţă plană pentru a preveni deformarea.
● CPU-ul robotului trebuie instalat la distanţă de dispozitivele electromagnetice de comutare, care 

pot cauza vibraţii şi perturbaţii.
● Dacă în panoul de comandă există un dispozitiv care generează perturbaţii mari şi căldură şi acest 

dispozitiv este instalat în faţa modulului CPU Robot, trebuie menţinută o distanţă de cel puţin 
100 mm între acest dispozitiv şi CPU. Dispozitivul ar putea fi instalat, de ex emplu, pe partea 
interioară a panoului de comandă. Dacă CPU-ul robotului şi un astfel de dispozitiv sunt amplasate 
unul lângă celălalt, între ele trebuie asigurată o distanţă minimă de 50 mm.

R001054E

 Fig. 3-13: Amplasarea corectă a rack-ului

R001055E

 Fig. 3-14: Amplasarea incorectă a rack-ului

R001055E

 Fig. 3-15: Dispunerea modulelor în panoul de comandă

Rack-ul nu trebuie instalat vertical, culcat sau întors.

50mm以上

コンタクタ，リレーなど

100mm以 50mm以上cel puţin 
100 mm cel puţin 

50 mm

cel puţin 
50 mm

Contactor principal, 
releu sau dispozitiv similar 
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Instalarea Instalarea modulului CPU Robot Q172DRCPU
3.5.1 Instalarea şi demontarea modulelor

Această secţiune vă prezintă modul de instalare a modulelor pe rack, de exemplu o unitate de ali-
mentare, un modul PLC sau un modul CPU Robot.

Instalare

● Întrerupeţi alimentarea de la reţea!

● Aşezaţi modulul cu clema inferioară în ghidajul de pe rack.

● Apoi apăsaţi modulul în rack până când se aşează complet pe rack.

● Fixaţi suplimentar modulul cu un şurub (M3 x 12) în cazul în care pot apărea vibraţii. Acest şurub 
nu este furnizat cu modulul. CPU-ul robotului trebuie fixat întotdeauna cu un şurub de fixare.

E
ATENŢIE:
● Alimentarea de la reţea trebuie întotdeauna întreruptă înainte de instalarea unui modul.
● Dacă modulul nu este aşezat corect peste clema de pe rack, pinii conectorului modulului se 

pot îndoi.

QH0007E

 Fig. 3-16: Instalarea modulului

Slot

Modul

Clemă

Rack
Rack

Element de blocare

Ghidaj  Clemă
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Instalarea modulului CPU Robot Q172DRCPU Instalarea
Demontarea

E
ATENŢIE:
● Alimentarea de la reţea trebuie întotdeauna întreruptă înainte de demontarea unui modul.
● La scoaterea unui modul, asiguraţi-vă că toate şuruburile de fixare sunt desfăcute şi clema 

modulului nu mai este introdusă în ghidaj. În caz contrar, dispozitivele de montare de pe 
modul se pot deteriora.

QH0008E

 Fig. 3-17: Scoaterea modulului

E
ATENŢIE:
● La scoaterea CPU-ului robotului, reţineţi că radiatorul modulului poate fi foarte fierbinte. 

Există riscul unor arsuri.

Slot

Modul

Rack

Pentru scoaterea modulului, ţineţi-l cu ambele 
mâini şi apăsaţi clema superioară în jos.

Cu clema apăsată, înclinaţi uşor modulul în jos. 
Clema inferioară acţionează ca punct de pivotare.

Acum ridicaţi clema inferioară din ghidaj şi scoa-
teţi modulul.
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Instalarea Împământarea sistemului robotului
3.6 Împământarea sistemului robotului

Instrucţiuni generale privind împământarea sistemului robotului

În Fig. 3-18 sunt prezentate trei moduri de împământare.

● Împământarea separată este soluţia cea mai bună.

– Braţul robotului este împământat la o gaură cu filet M4 (consultaţi Fig. 3-19) de la bază.

– Unitatea de control este împământată la conexiunea cablului de reţea (alimentare). 
Pentru a împământa unitatea de control, procedaţi conform descrierii de la secţiunea 4.2.

● Dacă este posibil, împământarea braţului robotului trebuie să fie separată de cea a altor unităţi/
dispozitive.

● Secţiunea transversală minimă a cablului de împământare trebuie să fie de 3,5 mm2.

● Cablul de împământare nu este inclus în furnitura de bază a robotului.

● Cablul de împământare trebuie să fie cât mai scurt posibil.

R000451E

 Fig. 3-18: Împământarea sistemului robotului

Braţul robotului

împământare separată
(cea mai bună soluţie)

Unitate de 
control şi com-
puter personal

Braţul robotului Braţul robotului
Unitate de 

control şi com-
puter personal

Unitate de 
control şi com-
puter personal

împământare paralelă
(soluţie bună)

împământare comună
(permisă)
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Împământarea sistemului robotului Instalarea
Împământarea braţului robotului

� Utilizaţi un cablu de împământare cu o secţiune minimă de 3,5 mm2.

� Verificaţi dacă există depuneri în zona din jurul şurubului de împământare (A) şi îndepărtaţi even-
tualele depuneri cu ajutorul unei pile.

� Fixaţi cablul de împământare cu ajutorul şurubului de împământare (M4 x 10) de conexiunea de 
împământare a braţului robotului (consultaţi aici Fig. 3-19).

R001300E, R001457E

 Fig. 3-19: Împământarea braţului robotului

Robot cu braţ articulat Robot SCARA

braţul robotului

conexiune de împământare de cel puţin 
3,5 mm2

(neinclusă în materialele livrate)

şurub de 
împământare 

M4 x 10 şurub de 
împământare 

M4 x 10
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Conectarea Conectarea cablului de conexiune
4 Conectarea

Acest capitol explică modul de conectare a cablului de conexiune, conectarea la reţea, conectarea co-
mutatorului STOP DE URGENŢĂ şi conectarea consolei de programare.

4.1 Conectarea cablului de conexiune

4.1.1 Conectarea braţului robotului la unitatea de control

Figura următoare prezintă conectarea cablului de conexiune între braţul robotului şi unitatea de control.

R001459E

 Fig. 4-1: Conectarea cablului de conexiune

CN1
CN2

  

Braţul robotului

Cablu de semnal (CN2)

Cablu de control (CN1)

CR3D sau DU3

CR2D sau DU2

CN1

CN2
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Conectarea cablului de conexiune Conectarea
� Asiguraţi-vă că unitatea de control sau unitatea de acţionare este oprită. Comutatorul [POWER] 
trebuie să fie pe poziţia "OFF".

� Conectaţi cablul de alimentare şi de control la braţul robotului şi la unitatea de control sau unitatea 
de acţionare. Pentru aceasta, împingeţi în faţă elementul de blocare şi conectaţi fişa în priză. Nu 
trageţi excesiv de cablu şi nu îl îndoiţi. Cablul se poate deteriora.

� Apăsaţi în jos mecanismul de blocare de pe fişă. Fişa nu poate fi scoasă în această poziţie. Pentru 
a decupla conexiunea, apăsaţi în sus mecanismul de blocare. Fişa poate fi scoasă în această poziţie.

R001085C

 Fig. 4-2: Vedere detaliată a mecanismului de blocare

NOTĂ Forma fişelor este diferită pentru cablul de control şi cablul de alimentare. Dacă este conectată 
incorect, fişa se poate deteriora.

E
ATENŢIE:
Cablul de conexiune standard între braţul robotului şi unitatea de control sau unitatea de 
acţionare este adecvat numai pentru pozare fixă. El nu trebuie utilizat într-un sistem mobil.

Fişa conectorului

Mecanism de blocare

Conectorul de pe braţul 
robotului
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Conectarea Conectarea cablului de conexiune
4.1.2 Conectarea modulului CPU Robot la unitatea de acţionare

Conectarea modulului CPU Robot Q172DRCPU la unitatea de acţionare DU2

E
ATENŢIE:
● Aşezaţi întotdeauna capacul de protecţie pe conexiunea SSCNET-III atunci când nu este 

conectat niciun cablu. În caz contrar, depunerile de impurităţi ar putea afecta transmisia şi 
ar putea cauza funcţionări necorespunzătoare.

● Nu scoateţi cablul SSCNET-III atât timp cât alimentarea modulului CPU sau a unităţii de 
acţionare este pornită. 
Nu priviţi niciodată direct lumina emisă de modulul CPU sau de conexiunile SSCNET-III ale 
unităţii de acţionare sau capătul liber al cablului SSCNET-III. Lumina emisă de acestea res-
pectă standardul IEC60825-1 al clasei laser 1 şi poate cauza o iritare a ochilor dacă este 
privită direct.

R001509E

 Fig. 4-3: Conectarea modulului CPU Robot la unitatea de acţionare DU2

NOTĂ Conectaţi ecranul cablului TU la cablul de împământare de pe carcasa unităţii de acţionare pentru 
a preveni perturbaţiile electromagnetice

Îndepărtaţi 20–30 mm din izolaţia firului cablului TU şi conec-
taţi ecranul la terminalul de împământare din partea din spate 
a unităţii de acţionare.
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Seria SD-/SQ  4 - 3



Conectarea cablului de conexiune Conectarea
Conectarea modulului CPU Robot Q172DRCPU la unitatea de acţionare DU3

E
ATENŢIE:
● Aşezaţi întotdeauna capacul de protecţie pe conexiunea SSCNET-III atunci când nu este 

conectat niciun cablu. În caz contrar, depunerile de impurităţi ar putea afecta transmisia şi 
ar putea cauza funcţionări necorespunzătoare.

● Nu scoateţi cablul SSCNET-III atât timp cât alimentarea modulului CPU sau a unităţii de 
acţionare este pornită. 
Nu priviţi niciodată direct lumina emisă de modulul CPU sau de conexiunile SSCNET-III ale 
unităţii de acţionare sau capătul liber al cablului SSCNET-III. Lumina emisă de acestea res-
pectă standardul IEC60825-1 al clasei laser 1 şi poate cauza o iritare a ochilor dacă este 
privită direct.

R001510E

 Fig. 4-4: Conectarea modulului CPU Robot la unitatea de acţionare DU2

NOTĂ Conectaţi ecranul cablului TU cu o clemă de împământare la carcasa unităţii de acţionare pentru 
a preveni perturbaţiile electromagnetice. Conectaţi ecranul pe partea modulului CPU cu o clemă 
de împământare la potenţialul prizei de pământ.

Îndepărtaţi 20–30 mm din izolaţia firului cablului TU şi conec-
taţi ecranul cu o clemă de împământare la carcasa unităţii de 
acţionare.
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Unitate booster 1

Ecran
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Conectarea Conectarea la reţea şi împământarea
4.2 Conectarea la reţea şi împământarea
Consultaţi secţiunea 3.6 pentru modul de împământare a braţului robotului. 

4.2.1 Unitatea de control CR2D şi unitatea de acţionare DU2

� Asiguraţi-vă că alimentarea de la reţea şi comutatorul de alimentare al unităţii de control sau al 
unităţii de acţionare sunt oprite.

� Desfaceţi cele patru şuruburi � de pe capacul � şi îndepărtaţi capacul. Desfaceţi cele patru 
şuruburi � de pe capacul comutatorului de alimentare � şi îndepărtaţi acest capac.

� Îndepărtaţi capacul terminalelor de la comutatorul de alimentare 	.

� Pregătiţi cablul de reţea (alimentarea) şi cablul de împământare. Utilizaţi un cablu cu o secţiune 
minimă de 2,5 mm2.

� Conectaţi cablul de reţea la terminalele comutatorului de alimentare în conformitate cu Fig. 4-5 .
Conectaţi cablul de împământare la conexiunea de împământare marcată PE 
 la carcasa unităţii 
de control.

� Fixaţi la loc capacul terminalelor de la comutatorul de alimentare. Veţi auzi un pocnet atunci când 
se fixează pe poziţie.

� Pozaţi cablul de alimentare prin orificiul pentru cablu din capacul posterior �.

� Fixaţi la loc capacul şi capacul comutatorului de alimentare.

E
ATENŢIE:
Efectuaţi lucrările de conectare la unitatea de control sau la unitatea de acţionare numai după 
ce comutatorul principal de alimentare este fixat pe poziţia oprit şi este protejat împotriva 
repornirii.

R001460E

 Fig. 4-5: Conectarea cablului de reţea şi împământarea la unitatea de control CR2D şi la unitatea de 
acţionare DU2
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Conectarea la reţea şi împământarea Conectarea
4.2.2 Unitatea de control CR3D şi unitatea de acţionare DU3

� Asiguraţi-vă că alimentarea de la reţea şi comutatorul de alimentare al unităţii de control sau al 
unităţii de acţionare sunt oprite.

� Desfaceţi cele două şuruburi � ale uşiţei �, rotiţi comutatorul [POWER] pe poziţia "OFF" şi
deschideţi uşiţa.

� Îndepărtaţi capacul terminalelor � de la comutatorul de alimentare apăsând mecanismul de 
blocare în sus şi apoi îndepărtaţi capacul.

� Pregătiţi cablul de reţea (alimentarea) şi cablul de împământare. Utilizaţi un cablu cu o secţiune 
minimă de 2,5 mm2.

� Desprindeţi conexiunea cablului din lateral � şi introduceţi cablul de alimentare şi cablul de 
împământare prin conexiunea cablului.

� Conectaţi cablul de reţea la terminalele comutatorului de alimentare în conformitate cu Fig. 4-6.

� Conectaţi cablul de împământare la conexiunea de împământare 	 (şurub M5) la panoul de joasă 
tensiune.

� Fixaţi la loc capacul terminalelor � de la comutatorul de alimentare. Veţi auzi un pocnet atunci 
când se fixează pe poziţie.

� Strângeţi conexiunea cablului.

� Închideţi uşiţa unităţii de control �. Veţi auzi un pocnet atunci când uşiţa se fixează pe poziţie. 
Fixaţi uşiţa cu şuruburile �.

R001461E

 Fig. 4-6: Conectarea cablului de reţea şi împământarea la unitatea de control CR3D şi la unitatea 
de acţionare DU3

 

 

M ITSUBISHI CR 3D-TR 52

Zona A

�

�

Mecanism de blocare

De la stânga la dreapta: L1, L2, L3

Vedere detaliată
 a zonei A

Cablu de 
împământare

	

Panou de joasă tensiune

�

�

�

4 - 6



Conectarea Conectarea STOPULUI DE URGENŢĂ
4.3 Conectarea STOPULUI DE URGENŢĂ

Conexiune pentru butonul de STOP DE URGENŢĂ

● la unitatea de control CR2D şi la unitatea de acţionare DU2 folosind fişa din partea din spate a unităţii,

● la unitatea de control CR3D şi la unitatea de acţionare DU3 folosind fişa de la modulul de siguranţă.

Intrările de STOP DE URGENŢĂ sunt de obicei libere (consultaţi Fig. 4-8). Butonul de STOP DE URGENŢĂ,
contactul de închidere a uşii şi o unitate de activare trebuie să fie conectate de către utilizator. 

R001462E

 Fig. 4-7: Conexiune pentru circuitul de STOP DE URGENŢĂ

 

 

 

安全ユニット(R700SFT)
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Conectarea STOPULUI DE URGENŢĂ Conectarea
E
ATENŢIE:
Nu efectuaţi un test de supratensiune.

R001463E

 Fig. 4-8: Cablarea internă a circuitului de STOP DE URGENŢĂ

R001464E

 Fig. 4-9: Alocarea terminalelor pentru fişa STOPULUI DE URGENŢĂ
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Conectarea Conectarea STOPULUI DE URGENŢĂ
Conectarea la terminale

� Îndepărtaţi aprox. 7 mm din izolaţa cablului. Răsuciţi capătul dezizolat al cablului înainte de a realiza 
conectarea.

� Apăsaţi în jos arcul de blocare cu ajutorul unei şurubelniţe (vârf: 1,4 mm–2,4 mm).

� Conectaţi comutatorul STOP DE URGENŢĂ la terminalele 3A–4A, 3B–4B, contactul de închidere 
a uşii la terminalele 8A–9A, 8B–9B şi unitatea de activare la terminalele 10A–11A, 10B–11B.

� Introduceţi capetele răsucite ale cablului în terminalul de conexiuni. Scoateţi şurubelniţa din 
mecanismul de blocare.

R001465E

 Fig. 4-10: Conectarea la terminale

E
ATENŢIE:
● Conectaţi comutatorul STOP DE URGENŢĂ într-un loc uşor accesibil de lângă robot. Dacă 

robotul se comportă anormal, trebuie să-l opriţi imediat.
● Răsuciţi capetele de cablu cu atenţie atunci când le conectaţi la fişa EMGIN pentru a preveni 

scurtcircuitele cu terminalele învecinate. Capetele cablurilor nu trebuie să fie niciodată 
cositorite întrucât se pot slăbi în timpul operării.

7mm
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Circuite de siguranţă Conectarea
4.4 Circuite de siguranţă

Exemplul 1

Figura următoare prezintă un exemplu de configuraţie a unui circuit de siguranţă atunci când sunt uti-
lizate două unităţi de control, o sursă de alimentare externă, un contact de închidere a uşii şi o unitate 
de activare.

R001514E

 Fig. 4-11: Configuraţia unui circuit de siguranţă (exemplul 1)

NOTĂ Pentru a facilita înţelegerea, anumite informaţii au fost omise din figură; prin urmare, figura se 
abate de la condiţiile reale ale produsului.
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Conectarea Circuite de siguranţă
Exemplul 2

Figura următoare prezintă un exemplu de configuraţie a unui circuit de siguranţă folosind ieşirea pen-
tru a activa modul de operare.

Intrare STOP DE URGENŢĂ I/O conectată

Comutator STOP DE URGENŢĂ extern I ✔

Contact de uşă I ✔

Intrare unitate de activare I ✔

Ieşire eroare O —

Ieşire axă auxiliară O —

Ieşire mod de operare O —

Conexiune releu extern — ✔

Tab. 4-1: Intrări şi ieşiri

R001515E

 Fig. 4-12: Configuraţia unui circuit de siguranţă (exemplul 2)

NOTĂ Pentru a facilita înţelegerea, anumite informaţii au fost omise din figură; prin urmare, figura se 
abate de la condiţiile reale ale produsului.
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Circuite de siguranţă Conectarea
Intrare STOP DE URGENŢĂ I/O conectată

Comutator STOP DE URGENŢĂ extern I ✔

Contact de uşă I ✔

Intrare unitate de activare I ✔

Ieşire eroare O —

Ieşire axă auxiliară O —

Ieşire mod de operare O ✔

Conexiune releu extern — —

Tab. 4-2: Intrări şi ieşiri

R001516E

 Fig. 4-13: Planul fluxului de semnal
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Conectarea Conectarea consolei de programare
4.5 Conectarea consolei de programare

Această secţiune descrie modul de conectare a consolei de programare cu alimentarea oprită. În cazul în 
care conectarea, deconectarea consolei se face cu alimentarea pornită, este emis un semnal de eroare. 
Utilizaţi fişa falsă dacă doriţi să acţionaţi robotul fără conectarea consolei de programare.

Conectarea consolei de programare

� Opriţi unitatea de control sau unitatea de acţionare.

� Conectaţi cablul consolei de programare la conectorul pentru consolă de programare a unităţii 
de control sau a unităţii de acţionare. Mecanismul de blocare trebuie să fie îndreptat în sus. Veţi 
auzi un pocnet atunci când conexiunea este corectă.

 
Decuplarea conexiunii dintre unitatea de control sau unitatea de acţionare şi consola de programare

� Opriţi unitatea de control sau unitatea de acţionare.

� Ridicaţi în sus mecanismul de blocare de pe conectorul fişei consolei de programare. Prindeţi de 
fişa din zona B şi trageţi în sus pentru a o scoate.

� Instalaţi fişa falsă dacă doriţi să acţionaţi robotul fără conectarea consolei de programare.

E
ATENŢIE:
Nu trageţi şi nu îndoiţi excesiv cablul de conexiune! În caz contrar, cablul se poate deteriora.

R001466E

 Fig. 4-14: Conectarea consolei de programare
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Conectarea consolei de programare Conectarea
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Pornirea Calibrarea sistemului robotului
5 Pornirea

5.1 Calibrarea sistemului robotului

5.1.1 Procedura de lucru

Această secţiune vă oferă instrucţiuni pas cu pas privind modul de pornire a tensiunii de control şi 
a consolei de programare. Apoi descrie modul de ajustare şi salvare a poziţiei de bază.

5.1.2 Pregătirea sistemului pentru modul de întreţinere

Pregătirile care trebuie efectuate pentru lansarea meniului de întreţinere sunt descrise în secţiunea 
următoare.

E
ATENŢIE:
Pentru a asigura o funcţionare perfectă a robotului, mai întâi trebuie setată poziţia de bază, iar 
această operaţiune trebuie efectuată întotdeauna după despachetare sau reconfigurare (a bra-
ţului sau a unităţii de control).

Pasul 1: Porniţi tensiunea de alimentare

P
PERICOL:
Asiguraţi-vă că nu există persoane în zona de mişcare a braţului robotului.
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Calibrarea sistemului robotului Pornirea
� Acţionaţi comutatorul [POWER] de pe partea frontală a unităţii de control pe poziţia "ON".

� LED-urile de control de pe unitatea de control clipesc scurt. "o.100" apare pe afişajul STATUS 
NUMBER.

R001467E

 Fig. 5-1: Pornirea alimentării

NOTĂ Mesajul de eroare C0150 este emis la prima pornire a unităţii de control sau a unităţii de acţionare. 
În acest caz, introduceţi numărul de serie al braţului robotului în parametrul RBSERIAL. Modul de 
introducere a numărului de serie în parametru este descris la pasul 3.

SVO OFF STOP END

SVO ONMODE START RESET

DOWN
UP

STATUS NUMBER

EMG.STOPCHANG DISP

TB RS-232

ON

OFF

POWER

Comutator [POWER]

Unitate de control CRD sau 
unitate de acţionare DU2

Unitate de control CRD sau 
unitate de acţionare DU3

Comutator [POWER]
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Pornirea Calibrarea sistemului robotului
� Fixaţi comutatorul [MODE] al unităţii de control sau al unităţii de acţionare pe "MANUAL".

� Fixaţi comutatorul [ENABLE/DISABLE] al consolei de programare pe "ENABLE".

� Pe afişaj apare meniul principal.

Pasul 2: Porniţi consola de programare

R001468E

 Fig. 5-2: Fixarea comutatorului [MODE] pe "MANUAL"

R001469E

 Fig. 5-3: Pornirea consolei de programare

E
ATENŢIE:
Pentru a obţine controlul exclusiv al sistemului robotului, trebuie să fixaţi comutatorul [ENABLE/
DISABLE] al consolei de programare pe poziţia "ENABLE". Funcţiile de control ale unităţii de 
control sunt dezactivate în această stare. Din motive de siguranţă, toate comutatoarele STOP 
DE URGENŢĂ şi STOP ale sistemului sunt întotdeauna active.

MODE
MANUAL AUTOMATIC

下：ENABLE
     *ランプ点灯 

上：DISABLE 

Ｔ／Ｂ背面

Sus: dezactivat

Jos: activat (iluminează)

Comutator [ENABLE/DISABLE]
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Calibrarea sistemului robotului Pornirea
Mesajul de eroare C0150 este emis la prima pornire a unităţii de control sau a unităţii de acţionare. În 
acest caz, introduceţi numărul de serie al braţului robotului în parametrul RBSERIAL. Numărul de serie 
este localizat pe plăcuţa de tip din partea din spate a braţului robotului.

� Apăsaţi tasta [RESET] de pe consola de programare pentru a reseta eroarea.

� Apoi apăsaţi tasta [EXE]. Apare meniul principal.

� Apăsaţi tasta [3] pentru a lansa meniul parametrilor.

� Introduceţi "RBSERIAL" în caseta "NAME".

� Apăsaţi tasta pentru "DATA" [F1] şi introduceţi numărul de serie al braţului robotului. Apăsaţi 
tasta [EXE] pentru a confirma înregistrarea. Este emis un sunet, iar valoarea este stocată.

Pasul 3: Introduceţi numărul de serie

R001470E

R001471E

R001472E

R001473E

MELFA RV-12SD                                         Ver. 1.0
CRnD-7xx

COPYRIGHT (C) 2007  MITSUBISHI  ELEC
TRIC  CORPORATION  ALL  RIGHTS  RESE
RVED

<MENU>  

1.FILE/EDIT                          2.RUN
3.PARAM.                              4.ORIGIN/BRK
5.SET/INIT.

CLOSE 123

<MENU>  

1.FILE/EDIT         2.RUN
3.PARAM.                             4.ORIGIN/BRK
5.SET/INIT.

CLOSE 123

<PARAMETER>           NAME(                            )
                                              ELE(    )  
 DATA
 ( )

CLOSE   NextDATA Prev ABC

<PARAMETER>       NAME(                           )
                                           ELE(    )  
 DATA
 ( )

CLOSENextDATA Prev

<PARAMETER>       NAME(RBSERIAL              )
                                          ELE(    )  
 DATA
 ( )

CLOSENextDATA PrevABC ABC

<PARAMETER>       (RBSERIAL                 ) (    )  

 xxxxxxx

CLOSE   123 NextDATA Prev

<PARAMETER>       NAME(RBSERIAL                )
                                          ELE(    )  
 DATA
 (     )

CLOSE   123 NextDATA Prev
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Pornirea Calibrarea sistemului robotului
� Apăsaţi tasta pentru caseta "CLOSE" [F1]. Pe afişaj apare meniul principal.

R001474E

<PARAMETER>       NAME(RBSERIAL              )
                                     ELE(    )  
 DATA
 (XXXXXXXX     )

CLOSE   123 NextDATA Prev

<MENU>  

1. FILE/EDIT 2.RUN
3.PARAM.                            4.ORIGIN/BRK
5.SET/INIT.

CLOSE 123
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Calibrarea sistemului robotului Pornirea
5.1.3 Setarea poziţiei de bază (punct de origine)

Poziţia de bază este setată după livrarea robotului prin intermediul înregistrărilor de date. Datele furni-
zate de producător pentru poziţia de bază prevăzută se află pe fişa produsului din cutia braţului robotului. 
De asemenea, datele sunt incluse pe un autocolant de pe robot:

● pentru RV-3SD/3SDJ şi RV-3SQ/3SQJ pe partea interioară a capacului A al braţului

● pentru RV-6SD/6SDL, RV-6SQ/6SQL, RV-12SD/12SDL şi RV-12SQ/12SQL pe partea interioară a capa-
cului B al braţului

● pentru RH-6SDH/12SDH/18SDH şi RH-6SQH/12SQH/18SQH pe partea interioară a capacului J1

O descriere detaliată a modului de demontare a unui capac este inclusă în manualul tehnic al robo-
tului respectiv.

E
ATENŢIE:
Datele utilizate pentru setarea de bază a punctului de origine se află în coloana "Implicit" a fişei 
produsului. Dacă a fost efectuată noua setare a poziţiei de bază a braţului robotului (de ex. la 
înlocuirea unui motor) folosind o altă metodă (de ex. un dispozitiv de calibrare), sunt valabile 
ultimele date care au fost introduse.

 Fig. 5-4: Fişa produsului cu date privind poziţia de bază (exemplu de date)

� Tabel cu istoricul datelor iniţiale Nr. de serie ES804008

Dată Implicit . . . . . . . . .

D V!#S29

J1 06DTYY

J2 2?HL9X

J3 1CP55V

J4 T6!M$Y

J5 Z2IJ%Z0

J6 A12%Z0

Metodă E E · N · SP E · N · SP E · N · SP

Metodă de ajustare 
E: cu dispozitiv de calibrare 
N: fără funcţie 
SP: fără funcţie
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Pornirea Calibrarea sistemului robotului
Mai întâi realizaţi setările conform descrierii din instrucţiunile de la secţiunea 5.1.2. Apoi selectaţi me-
niul "Setare prin introducere de date". Pentru aceasta, procedaţi după cum urmează:

� Apăsaţi tasta [4] pentru a lansa meniul "ORIGIN/BRK".

� Apăsaţi tasta [1] pentru a lansa meniul "ORIGIN".

� Apăsaţi tasta [1] pentru a selecta metoda "DATA" pentru setare.

� Este afişat meniul de setare a poziţiei de bază.

Pasul 1: Selectaţi metoda de setare (ajustare)

R001475E

R001476E

R001477E

R001478E

<MENU>

1.FILE/EDIT                     2.RUN
3.PARAM.                          4.ORIGIN/BRK
5.SET/INIT.

   CLOSE   123

<ORIGIN/BRAKE> 
1. ORIGIN                       2.BRAKE

CLOSE   123

<ORIGIN> 
1.DATA                            2.MECH
3.TOOL                              4.ABS
5.USER

CLOSE   123

<ORIGIN> DATA 

J1(                    ) J2(                    ) J3(                    )
J4(                    ) J5(                    ) J6(                    )
J7(                    ) J8(                    ) 

CLOSE   123
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Calibrarea sistemului robotului Pornirea
Meniul pentru introducerea poziţiei de bază este afişat după oprirea alimentării la acţionarea servo. 
Câmpurile de înregistrări afişate corespund câmpurilor din fişa produsului.

Mai jos este prezentat un exemplu de introducere a datelor poziţiei de bază furnizate de producător.

� Cursorul trebuie să se afle în câmpul "D".

� Şirul "V!%S29" trebuie introdus în câmpul "D". 
Mai întâi introduceţi "V". Pentru aceasta, menţineţi apăsată tasta [CHARACTER] şi apoi apăsaţi 
tasta [TUV] de 3 ori. Apare un "V".

Pasul 2: Introduceţi poziţia de bază

R001478E

 Fig. 5-5: Meniu pentru setarea poziţiei de bază

NOTĂ Puteţi deplasa cursorul pe afişajul consolei de programare cu ajutorul tastelor [�], [�], [�] şi [�]. 
Introduceţi caractere prin apăsarea simultană a tastei [CHARACTER] şi a tastei aferente caracteru-
lui. Caracterul următor este afişat prin apăsarea repetată a tastei caracterului. Numerele sunt intro-
duse de la tastatura numerică. Puteţi şterge intrările incorecte prin apăsarea tastei [CLEAR].

Alarma nr. 1760 este afişată dacă sunt introduse date incorecte ale poziţiei de bază. Apăsaţi 
tasta [RESET] şi reintroduceţi datele poziţiei de bază.

R001479E

R001480E

<ORIGIN> DATA 

J1(                    ) J2(                    ) J3(                    )
J4(                    ) J5(                    ) J6(                    )
J7(                    ) J8(                    ) 

CLOSE   123

<ORIGIN> DATA 
                                                       D:(■               )
J1(                    ) J2(                    ) J3(                    )
J4(                    ) J5(                    ) J6(                    )
J7(                    ) J8(                    ) 

CLOSE   123

<ORIGIN> DATA 
                                                       D:(V           )
J1(                    ) J2(                    ) J3(                    )
J4(                    ) J5(                    ) J6(                    )
J7(                    ) J8(                    ) 

CLOSE   123
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Pornirea Calibrarea sistemului robotului
� Introduceţi "!". Pentru aceasta, menţineţi apăsată tasta [CHARACTER] şi apoi apăsaţi tasta [, %] de 
5 ori. Apare un "!".

� Introduceţi celelalte caractere în mod similar. Apăsaţi tasta [�] pentru a deplasa cursorul la poziţia 
de introducere a datelor pentru cuplajul articulat J1.

� Datele pentru cuplajele articulate J1–J2 se introduc în acelaşi mod descris anterior.

� Apăsaţi tasta [EXE] după introducerea tuturor datelor. Apare un ecran de confirmare.

� Apăsaţi tasta [F1] pentru a încheia înregistrarea poziţiei de bază.

R001481E

R001482E

R001483E

R001484E

R001485E

,

,

<ORIGIN> DATA 
                                                       D:(V!          )
J1(                    ) J2(                    ) J3(                    )
J4(                    ) J5(                    ) J6(                    )
J7(                    ) J8(                    ) 

CLOSE   123

<ORIGIN> DATA 
                                                       D:(V! %S29 )
J1(                    ) J2(                    ) J3(                    )
J4(                    ) J5(                    ) J6(                    )
J7(                    ) J8(                    ) 

CLOSE   123

,
:
:

<ORIGIN> DATA 
                                                       D:(V !%S29 )
J1(                    ) J2(                    ) J3(                    )
J4(                    ) J5(                    ) J6(                    )
J7(                    ) J8(                    ) 

CLOSE   123

<ORIGIN> DATA 
                                                       D:( V! %S29)
J1(      06DTYY) J2(       2?HL9X) J3(      1CP55V)
J4(      T6!MSY) J5(      Z21J%Z) J6(      A12%Z0)
J7(                    ) J8(                    ) 

CLOSE   ABC

<ORIGIN>  DATA 

 
   CHANGE TO ORIGIN. OK?  

  No   123Yes
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Operarea consolei de programare R32TB Structura meniurilor
6 Operarea consolei de programare R32TB
Această secţiune descrie operarea consolei de programare şi funcţiile meniurilor individuale.

6.1 Structura meniurilor

R001486E

 Fig. 6-1: Structura meniurilor (1)

<MENU>　　 　

1.FILE/EDIT                          2.RUN
3.PARAM.                            4.ORIGIN/BRK
5.SET/INIT.

CLOSE　 123

<FILE/EDIT>       1/20   Rem                         136320     

1                  08-04-24       17:20:32                 22490
2                  08-04-24       14:56:08                     694
A1               08-04-24       13:05:54                   2208
B1               08-04-24       13:05:54                   1851

COPY123POSI.EDIT NEW

<NEW PROGRAM>
　　 　
 PROGRAM NAME
            (                                      )

CLOSE　 123

<PROGRAM>  1                                         50%

1 Mov P1
2 Mov P2
3 Mov P3
4 Mov P4

TEACH123DELETEEDIT INSERT

<POS.> JNT  100% P1
            X: ＋128.56           A:＋180.00
            Y:     ＋0.00           B: ＋90.00
            Z: ＋845.23           C:－180.00
          L1:                          L2:
        FL1:         7             FL2:        0

Next123TEACHMOVE Prev

<PROGRAM COPY>　
　 　
 SRC.NAME ( 1                 )

 DSR.NAME (                   )

CLOSE　 123

<PROGRAM RENAME>　
　 　
 SRC.NAME ( 1                               )

 DST.NAME (                                   )

CLOSE　 123

MELFA CRnD-7xx                                      Ver. P2T

RV-6SDL

COPYRIGHT (C) 2008  MITSUBISHI  ELEC
TRIC  CORPORATION  ALL  RIGHTS  RESE
RVED

<PROGRAM DELETE>　　 　

   NAME ( 1                                     )

CLOSE　 123

<PROTECT>　　 　

    NAME ( 1                                     )  protect
                                          COMMAND : OFF
                                                   DATE : OFF

CLOSE　 123DATACMD.

Ａ

[EXE]

[CLOSE]

[NEW]

[EDIT]

[POSI.]

[COPY]

[RENAME]

[PROECT]

[DELETE]

[CHANGE]

⇒

⇒

⇒

Meniu principal Ecran de start

1. Meniul fişierului Meniu pentru introducerea numelui fişierului

Meniu pentru 
editarea programului

Copierea programului

Redenumirea programului

Ştergerea programului

Protejarea programului

Meniu pentru 
editarea poziţiei
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Structura meniurilor Operarea consolei de programare R32TB
R001487E

 Fig. 6-1: Structura meniurilor (2)

Ｂ ＣＣ Ｄ

<RUN>　　 　

 1. CHECK                       2. TEST RUN

CLOSE　 123

<CHECK>  SLOT 1            1                               50% 
　
1  Mov  P1
2  Mov  P2
3  Mov  P3
4  Mov  P4

BWD123JumpFWD SLOT

<TEST RUN>

 PROG.NAME  : 1        STEP  :  1

      MODE  : CONT.

CLOSE   123CSTOP

<PARAMETER>             NAME(                       )
                                          ELE(          )  
 DATA
 (　　　　　　　　　　　　　    　　       )

CLOSE   123 NextDATA Prev

<ORIGIN/BRAKE>　　 　

 1. ORIGIN                      2. BRAKE

CLOSE　 123

<ORIGIN>　　 　

  1. DATA                        2. MECH
  3. TOOL                        4. ABS
  5. USER

CLOSE　 123

<ORIGIN> DATA
                                          D:(Z1K85K)      
J1: (01ag%4)     J2: (F&15K0)     J3: (01E27C)
J4: (A&5g%4)     J5: (05H&30)     J6: (81#DA9)
J7: (              )     J8: (             )

CLOSE123

<ORIGIN> MECH                   COMPLETED

J1: (     0     )      J2: (     0     )      J3: (     0     )
J4: (     0     )      J5: (     0     )      J6: (     0     )
J7: (     0     )      J8: (     0     ) 

CLOSE123

<ORIGIN> TOOL                   COMPLETED

J1: (     0     )      J2: (     0     )      J3: (     0     )
J4: (     0     )      J5: (     0     )      J6: (     0     )
J7: (     0     )      J8: (     0     )

CLOSE123

Ａ

[CHECK]

[TEST
 RUN]

[ORIGIN]

[DATA]

[MECH]

[TOOL]

⇒

⇒

2. Meniul RUN Modul jog

2. Opritoare mecanice de capăt

3. Dispozitiv de calibrare

3. Setarea parametrilor

4. Setarea poziţiei de bază/decuplarea frânei cuplajului articulat

Modul test

Setarea poziţiei de bază

1. Date
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Operarea consolei de programare R32TB Structura meniurilor
R001488E

 Fig. 6-1: Structura meniurilor (3)

Ｂ ＣＣ Ｄ

<SET/INITIALIZE> 
1. INITIALIZE                     2. POWER
3. CLOCK　　　   　　  4. VERSION

CLOSE   123

<ORIGIN> ABS

J1: (     0     )      J2:(     0     )      J3:(     0     )
J4: (     0     )      J5:(     0     )      J6:(     0     )
J7: (     0     )      J8:(     0     ) 

CLOSE   123

<ORIGIN> USER

J1: (     0     )      J2: (     0     )      J3: (     0     )
J4: (     0     )      J5: (     0     )      J6: (     0     )
J7: (     0     )      J8: (     0     ) 

CLOSE   123

<BRAKE>

J1: (     0     )      J2: (     0     )      J3: (     0     )
J4: (     0     )      J5: (     0     )      J6: (     0     )
J7: (     0     )      J8: (     0     )

CLOSE   123REL.

<INITIALIZE> 

1. DATA                 2. PARAMETER
3. BATTERY

CLOSE   123

<HOURE DATA> 

   POWER ON TIME                        18 Hr

   BATTERY ACC.                      14089 Hr

CLOSE   123

<CLOCK> 

  DATE              08-05-07

  TIME               16:04:50

CLOSE   123

<VERSION> 

     R/C     Ver.     P2T 
     T/B      Ver.     1.2.1    

CLOSE   123

<CURRENT>     JOINT      50%       M1 TO
  J1:                   0.00             J5:   0.00   
  J2:                 -0.01             J6:   0.00 
  J3:                  -0.03                 :
  J4:                  0.00                 :

JOGTOOLXYZ

<HAND>  ±C  :  HAND1             ±Z  :  HAND4
                 ±B  :  HAND2             ±Y  :  HAND5
                 ±A  :  HAND3             ±X  :  HAND6
                 76543210                           76543210
OUT-900�����              IN-900�����

CLOSE  HNDALIGNSAFE

<TOOL SELECT> 

       TOOL  :  (   0   )
 23.23,        47.96,        0.00,        0.00,        0.00,
 0.00

CLOSE   123

CYLNDR3-XYZ

[ABS]

[USER]

[BRAKE]

[ INITIALIZE]

[POWER]

[ClOCK]

[VERSION]

⇒

4. Metoda ABS

2. Baterie şi durată pornire

3. Setare dată/oră

5. Setare/iniţializare

3. Meniul USER

2. Decuplare frână

1. Iniţializare

4. Afişaj versiune

Meniu instrumente/Apăsaţi îndelung tasta [HAND]

Meniu gripper/tastă [HAND]

Meniu [JOG]/tastă [JOG]
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Introducerea unui caracter Operarea consolei de programare R32TB
6.2 Introducerea unui caracter

La fiecare apăsare a tastei [CHARACTER], modul de funcţionare al tastaturii comută între introducerea 
de numere şi litere. Modul curent este afişat la mijloc, în partea de jos a afişajului.

Introducerea numerelor

Numerele sunt introduse în modul de funcţionare numeric cu ajutorul tastelor pe care sunt înscrise, 
în partea stângă jos, numerele corespunzătoare, precum şi semnele minus şi punct.

�

Introducerea literelor

Literele sunt introduse în modul alfanumeric cu ajutorul tastelor pe care sunt înscrise, în partea dreap-
tă jos, literele corespunzătoare. Modificaţi caracterul prin apăsarea repetată a tastei. De exemplu, apă-
sarea repetată a tastei [ABC] vă permite să selectaţi următoarele caractere: "A" ... "B" ... "C" ... "a" ... "b" ... "c". 
La selectarea literelor alocate aceleiaşi taste, puteţi deplasa cursorul cu o poziţie folosind tasta cu să-
geată [�].

�
Următoarele caractere sunt alocate tastelor:

● tasta [ ’ ( ) ]: ’ � ( � ) � “ � ^ � : � � � ¥ � ?

● [tasta [ @ = ]: @ � = � + � – � � � / � < � >

● tasta [ , % ]: , � % � # � $ � ! � & � _ � .

Exemplu� "51" este introdus ca nume de program. 
Pentru aceasta, apăsaţi tasta [CHARACTER] şi tastele [5] şi [1].

R001489E

 Fig. 6-2: Introducerea numerelor

Exemplu� Modul de introducere a literelor "ABY". 
Apăsaţi următoarele taste: 1 x [ABC], [�], 2 x [ABC], 3 x [WXYZ].

R001489E

 Fig. 6-3: Introducerea literelor

<NEW PROGRAM>

 PROGRAM NAME
            (                               )

CLOSE　 123

<NEW PROGRAM>

 PROGRAM NAME
            (   51              )

CLOSE　 123

<NEW PROGRAM>
　　 　
 PROGRAM NAME
     ( ABY               )

CLOSE　 ABC

<NEW PROGRAM>
　　 　
 PROGRAM NAME
            (                                )

CLOSE　 ABC
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Operarea consolei de programare R32TB Introducerea unui caracter
Ştergerea unui caracter

Ştergeţi un caracter introdus greşit prin plasarea cursorului pe caracter şi apăsarea tastei [CLEAR].

�

Exemplu� Litera "B" a şirului "ABY" trebuie modificată într-un "M", rezultând un nou şir "AMY". 
Deplasaţi cursorul cu tasta [�] la caracterul "B" şi apăsaţi următoarele taste: [CLEAR], 1 x [MNO], 
3 x [WXYZ].

R001491E

 Fig. 6-4: Ştergerea unui caracter

NOTĂ Apăsarea îndelungată a tastei [CLEAR] şterge toate caracterele dintre paranteze.

<NEW PROGRAM>

 PROGRAM NAME
            (                                  )

CLOSEABC

<NEW PROGRAM>

 PROGRAM NAME
            ( ABY                         )

CLOSEABC

AMY
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Selectarea unui element de meniu Operarea consolei de programare R32TB
6.3 Selectarea unui element de meniu

Există două moduri de lansare a unui meniu:

● Selectarea unui meniu prin introducerea unui număr

● Selectarea meniului cu ajutorul cursorului şi apăsarea tastei [EXE]

Funcţionarea

Ambele posibilităţi sunt afişate în exemplul următor prin selectarea elementului de meniu "1. FILE/EDIT".

� Fixaţi comutatorul [MODE] al unităţii de control pe "MANUAL". Activaţi consola de programare prin 
fixarea comutatorului [ENABLE/DISABLE] al consolei de programare pe "ENABLE".

� Ecranul de start apare după pornire. După ce apare ecranul de start, apăsaţi tasta [EXE] pentru 
a lansa meniul principal.

R001492E

R001493E

MODE
MANUAL AUTOMATIC

     

Sus: dezactivat 
 
Jos: activat (iluminează)

Unitate de control sau 
unitate de acţionare

Consolă de 
programare

Partea din spate 
a consolei de programare

MELFA CRnD-7xx                                      Ver. P2T

RV-6SDL

COPYRIGHT (C) 2008  MITSUBISHI  ELEC
TRIC  CORPORATION  ALL  RIGHTS  RESE
RVED

<MENU>

1. FILE/EDIT                       2. RUN
3. PARAM.                         4. ORIGIN/BRK
5. SET/INIT.

CLOSE123
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Operarea consolei de programare R32TB Selectarea unui element de meniu
● Selectarea unui meniu prin introducerea unui număr

� Selectaţi meniul "FILE/EDIT" introducând "1". Este afişat meniul "FILE/EDIT".

● Selectarea meniului cu ajutorul cursorului şi apăsarea tastei [EXE]

� Cu ajutorul tastelor săgeţi, deplasaţi cursorul la linia de meniu "FILE/EDIT" şi confirmaţi cu 
tasta [EXE]. Este afişat meniul 2FILE/EDIT".

R001494E

R001494E

MELFA CRnD-7xx                                      Ver. P2T

RV-6SDL

COPYRIGHT (C) 2008  MITSUBISHI  ELEC
TRIC  CORPORATION  ALL  RIGHTS  RESE
RVED

<MENU>

1. FILE/EDIT                       2. RUN
3. PARAM.                         4. ORIGIN/BRK
5. SET/INIT.

CLOSE123

MELFA CRnD-7xx                                      Ver. P2T

RV-6SDL

COPYRIGHT (C) 2008  MITSUBISHI  ELEC
TRIC  CORPORATION  ALL  RIGHTS  RESE
RVED

<MENU>

1. FILE/EDIT                       2. RUN
3. PARAM.                         4. ORIGIN/BRK
5. SET/INIT.

CLOSE123
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6.4 Mişcarea robotului în modul JOG

Robotul poate fi mişcat manual prin modul JOG. Această secţiune descrie modul JOG la un robot cu 
braţ articulat vertical cu 6 axe. Configuraţia axelor depinde de tipul de robot utilizat. O descriere de-
taliată a tipurilor individuale de roboţi este inclusă în manualul tehnic al robotului respectiv.

6.4.1 Moduri JOG

Există 5 moduri JOG:

Mod de operare Mod Descriere

Mod JOG cuplaj articulat

R000862C

� Fixaţi comutatorul [MODE] al  
consolei de programare pe "ENABLE".

� Păstraţi comutatorul cu trei poziţii în poziţia 
de mijloc.

� Apoi apăsaţi tasta [SERVO]. (Alimentarea 
servo este conectată).

� Apăsaţi tastele [JOG] şi [F1] pentru a comuta 
la modul JOG cuplaj articulat.

� Pentru a mişca cuplajele articulate, apăsaţi 
tastele corespunzătoare J1–J6.

Axele robotului pot fi mişcate individual în 
modul JOG cuplaj articulat. Aceasta permite 
setarea independentă a axelor J1–J6 şi a axelor 
auxiliare J7 şi J8. Numărul de axe depinde de 
tipul robotului.
Axele auxiliare J7 şi J8 sunt controlate prin tas-
tele [J1] şi [J2].

Modul JOG scula

R000863C

R000864C

Efectuaţi cei trei paşi enumeraţi anterior.
� Apăsaţi tasta funcţională pentru a comuta la 

modul JOG instrument.

� Pentru a mişca axele, apăsaţi tasta cores-
punzătoare X, Y, Z, A, B, C.

Poziţia sculei poate fi modificată de-a lungul 
axelor din sistemul de coordonate al sculei în 
modul JOG sculă.
Scula este deplasată liniar. Poziţia robotului 
poate fi rotită prin tastele A, B şi C în jurul  
axelor X, Y şi Z ale sistemului de coordonate  
al sculei fără modificarea poziţiei centrului  
sculei. Centrul sculei trebuie setat prin  
parametrul MEXTL.
Sistemul de coordonate al sculei în care este 
determinată poziţia acesteia depinde de tipul 
robotului. În cazul roboţilor cu braţ articulat 
vertical, direcţia de perpendiculară pe flanşă 
este definită ca +Z.
În cazul roboţilor SCARA, direcţia de la zona de 
asamblare în sus este definită ca +Z.

Modul JOG XYZ

R000865C

Efectuaţi cei trei paşi enumeraţi anterior.
� Apăsaţi tasta funcţională pentru a comuta la 

modul JOG XYZ.

Poziţia sculei poate fi modificată de-a lungul 
axelor din sistemul de coordonate XYZ al robo-
tului în modul JOG XYZ.
Poziţia robotului poate fi rotită prin tastele A, B 
şi C în jurul axelor X, Y şi Z ale sistemului de 
coordonate XYZ fără modificarea poziţiei 
punctului de referinţă al sculei. Punctul de 
referinţă al sculei trebuie setat prin  
parametrul MEXTL.

Tab. 6-1: Moduri JOG (1)

+J6

+J1

-J1

-J6

-J5
+J4

-J4

-J2

+J5

+J2

-J3

+J3

-

+Z

+Y

+X

+C

-C

-B

+B

+A

-A

-

+X

+Y

+B

+C -C

-B

+Z

-A

+A
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Mod de operare Mod Descriere

Mod JOG XYZ cu 3 axe

R000866C

Efectuaţi cei trei paşi enumeraţi anterior.
� Apăsaţi tasta funcţională de două ori pentru 

a comuta la modul JOG XYZ cu 3 axe.

Poziţia sculei poate fi modificată de-a lungul 
axelor din sistemul de coordonate XYZ în 
modul JOG XYZ cu 3 axe.
Spre deosebire de modul JOG XYZ, poziţia 
robotului este modificată ca în modul cuplaj 
articulat prin rotirea axelor J4, J5 şi J6. Cu  
o poziţie fixă a sculei, poziţia este interpolată 
peste axele X, Y, Z, J4, J5 şi J6, adică poziţia nu 
este constantă.
Punctul de referinţă al sculei trebuie setat prin 
parametrul MEXTL.

Modul JOG cerc

R000867C

Efectuaţi cei trei paşi enumeraţi anterior.
� Apăsaţi tasta funcţională de trei ori pentru  

a comuta la modul JOG cerc.

Poziţia sculei poate fi rotită în cercuri în jurul 
punctului de origine în modul JOG cerc.
O modificare a coordonatei axei X deplasează 
scula radial, pornind de la punctul de mijloc al 
robotului. O modificare a coordonatei axei Y 
are efectul aceleiaşi deplasări ca şi controlul 
axei J1 în modul JOG cuplaj articulat. O modifi-
care a coordonatei axei Z are efectul unei 
deplasări manuale în direcţia Z ca şi în  
modul JOG XYZ.
În cazul în care coordonatele axei A, B sau C 
sunt modificate, gripperul este rotit ca şi în 
modul JOG XYZ. Axele robotului de tip RH pot 
fi controlate.

Tab. 6-1: Moduri JOG (2)

NOTĂ Dacă punctul de de referinţă al mâinii în modul JOG sculă, modul JOG XYZ sau modul JOG cerc se 
apropie de un punct singular, apare un semn de avertizare pe consola de programare şi este emis 
un semnal de avertizare. Această funcţie poate fi dezactivată prin parametrul MESNGLSW. O descri-
ere detaliată a parametrului şi a funcţiei "Mesaj de eroare la atingerea unui punct singular" este 
inclusă în instrucţiunile de operare şi programare.

+J6

-J6

-J5
+J4

-J4

+J5 -

+X

+Y

+Z

-

+X

+Y

+B

+C -C

-B

+Z

+Y

-Y

-A

+A
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7 Instrucţiuni de depanare şi întreţinere

7.1 Defecţiuni în modul automat

7.2 Depanare

Dacă apare o defecţiune, procedaţi după cum urmează:

● Ca şi în timpul lucrărilor de întreţinere, depanarea poate fi efectuată din afara incintei de protecţie 
sau în interiorul incintei de protecţie cu alimentarea oprită sau în interiorul incintei de protecţie 
când modul automat este dezactivat. 
Dacă depanarea trebuie efectuată din interiorul incintei de protecţie, fixaţi comutatorul [MODE] 
al unităţii de control pe "MANUAL" şi comutatorul [Enable/Disable] al consolei de programare pe 
"Enable".

● Dacă se declanşează alarma robotului, mai întâi verificaţi codul de eroare sau starea de eroare. 
Notaţi aceste informaţii utile la depanare şi citiţi secţiunea corespunzătoare din instrucţiunile de 
operare şi programare.

● Dacă robotul însuşi este afectat şi utilizatorul nu poate remedia cauza erorii/defecţiunii, trebuie 
să contactaţi imediat agentul dvs. de vânzări MITSUBISHI.

P
PERICOL:
● Operarea trebuie oprită imediat dacă observaţi uşoare abateri în timpul operării robotului 

sau a echipamentului auxiliar. Dacă oprirea imediată ar antrena pericole sau riscuri conco-
mitente, trebuie să selectaţi un timp adecvat.

● Dacă robotul se opreşte fără un motiv aparent atunci când se află în modul automat, 
operatorul nu trebuie să se apropie niciodată de robot. Dacă, totuşi, robotul trebuie accesat, 
mai întâi trebuie declanşată funcţia de STOP DE URGENŢĂ sau trebuie oprită alimentarea. 
Asiguraţi-vă că nu pot apărea pericole/riscuri noi în urma opririi alimentării.

● Dacă un program este repornit după o resetare, trebuie să vă asiguraţi că de la echipamen-
tul auxiliar nu pot apărea, chiar de la începerea rulării acestui program, stări de pericol/risc 
(de ex. verificarea poziţiei la repornire, necesitatea de a iniţializa echipamentul auxiliar etc).

● Dacă un program a fost modificat după o anulare, el trebuie testat cel puţin o dată înainte 
de a fi permisă repornirea modului automat.
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7.3 Diagnosticarea erorilor

Când apare o eroare, este afişat un cod de eroare din 5 cifre pe afişajul "STATUS.NUMBER" (de ex. C0010). 
LED-ul butonului RESET se aprinde.

Un cod de eroare din 4 cifre apare pe afişajul consolei de programare. Primul caracter al codului de 
eroare nu este afişat. De exemplu, afişajul arată "0010" pentru "C0010" şi text simplu.

O listă a mesajelor care au apărut anterior poate fi accesată în meniul "ERROR LOG" al consolei de pro-
gramare. Pentru aceasta, eroarea trebuie mai întâi resetată.

Codurile de eroare, cauzele erorilor şi măsurile de remediere sunt enumerate în instrucţiunile de ope-
rare şi programare. Dacă o eroare nu poate fi corectată prin măsurile de remediere enumerate, con-
tactaţi partenerul dvs. de vânzări.

 Fig. 7-1: Schema unui mesaj de eroare

NOTĂ Ultima poziţie a codului de eroare poate fi un număr de axă. 
Exemplu: Codul de eroare H0931 înseamnă supracurent al motorului axei 1.

� 0 0 0 0 *

O eroare marcată cu un asterisc (*) este resetată numai după 
remedierea ei prin oprirea alimentării şi 
apoi repornirea acesteia.

Tipul de eroare este definit printr-un cod din 4 cifre.

Există trei clase de eroare, în funcţie de gravitatea erorii:

H : eroare gravă  . . . . . . .Tensiunea servo este deconectată.

L: eroare minoră  . . . . . . . . Operarea este întreruptă (oprită temporar).

C: Avertisment  . . . . . . . .Operarea continuă.
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7.4 Înlocuirea siguranţelor

Un mesaj de eroare este emis dacă se defectează o siguranţă a cardului de interfaţă pentru gripperul 
acţionat pneumatic sau a panoului de control. Mesajul de eroare conţine informaţii privind siguranţa 
care trebuie înlocuită.

7.4.1 Siguranţe şi mesaje de eroare

7.4.2 Siguranţă pentru gripper pneumatic 

Dacă observaţi mesajul de eroare "H0082", înlocuiţi siguranţa S1 (curent nominal: 1,6 A) de pe placa RZ375
pentru controlerul gripperului pneumatic.

Cod de eroare Descriere Unitate Placă/Modul Siguranţă

H0082 Siguranţă pentru gripper pneumatic 
defectă

CR2D/DU2
RZ375 F1 (curent nominal: 

1,6 A)CR3D/DU3

H0083 Siguranţă pentru alimentarea gripperu-
lui pneumatic defectă

CR2D/DU2 Modul pentru instala-
rea unităţilor opţionale

F5 (curent nominal: 
1,6 A)

CR3D/DU3 R700SFT F2 (curent nominal: 
1,6 A)

Tab. 7-1: Siguranţe

R001495C

 Fig. 7-2: Siguranţă pentru gripper pneumatic 

RZ375

Siguranţă F1
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7.4.3 Siguranţă pentru alimentarea gripperului pneumatic 

Unitate de control CR2D/unitate de acţionare DU2

Dacă observaţi mesajul de eroare "H0083", înlocuiţi siguranţa S5 (curent nominal: 1,6 A) din modulul 
pentru instalarea unităţilor opţionale.

Unitate de control CR3D/unitate de acţionare DU3

Dacă observaţi mesajul de eroare „H0083”, înlocuiţi siguranţa S2 (curent nominal: 1,6 A) din unitatea 
R700SFT.

R001496E

 Fig. 7-3: Siguranţă pentru alimentarea gripperului pneumatic (CR2D/DU2)

R001497E

 Fig. 7-4: Siguranţă pentru alimentarea gripperului pneumatic (CR3D/DU3)

 Siguranţă F5

Modul pentru instalarea 
unităţilor opţionale

Unitate de control CR2D/unitate de acţionare DU2

M ITSUB ISHI

 

CR 3D-TR 52

Siguranţă F2

Unitate de control CR3D /
unitate de acţionare DU3

Unitate R700SFT
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7.5 Instrucţiuni privind întreţinerea

● Utilizaţi funcţia "Previziune întreţinere" a software-ului de programare a robotului RT ToolBox2 
pentru a stabili intervalele de întreţinere preconizate.

● Lucrările de întreţinere trebuie efectuate din afara zonei de protecţie atunci când este posibil.

● Dacă lucrările de întreţinere trebuie efectuate în interiorul zonei de protecţie, alimentarea trebuie 
oprită de la comutatorul principal, iar acesta trebuie protejat cu un lacăt pentru a evita repornirea. 
Totuşi, oprirea alimentării nu trebuie să determine niciodată stări de pericol sau de risc.

● Trebuie să vă asiguraţi că inspecţiile zilnice şi periodice sunt efectuate conform instrucţiunilor din 
manualul tehnic. În ceea ce priveşte sistemul robotului, trebuie respectat programul de inspecţii 
şi întreţinere al producătorului. Dacă există lucrări de întreţinere speciale care nu pot fi efectuate 
cu uşurinţă de către utilizator, trebuie să contactaţi departamentul de service al MITSUBISHI.

● La efectuarea lucrărilor de întreţinere la unitatea controlerului, verificaţi şi funcţionarea ventilato-
rului de răcire, de exemplu pentru a vă asigura de existenţa curentului de aer.

● Dacă frânele robotului sunt decuplate, braţul robotului (la robotul cu braţ articulat) sau axa J3 (la 
robotul SCARA) trebuie sprijinite manual pentru a asigura că nu cad necontrolat în opritorul de 
capăt. Pentru aceasta aveţi nevoie de ajutorul unei a doua persoane.

● Mici cantităţi de lubrifiant pot ieşi din braţul robotului. Dacă aceasta poate determina murdărire 
sau poluarea mediului, robotul trebuie verificat periodic pentru pierderi de lubrifiant. Dacă 
observaţi că iese lubrifiant din robot, ştergeţi suprafaţa acestuia cu un material textil de curăţare 
pentru a asigura că podeaua sau zona din jurul robotului nu se murdăreşte.

● Pentru a putea efectua cu uşurinţă lucrările de întreţinere, asiguraţi-vă că există spaţiu şi lumină 
suficiente.

● Robotul nu trebuie modernizat sau modificat folosind piese neautorizate. Utilizaţi întotdeauna 
numai piese de schimb şi accesorii originale. Nu trebuie utilizate niciodată piese şi accesorii 
neautorizate de către producător. Asiguraţi-vă că nu poate fi modificată nicio funcţie de siguranţă.

● Înainte de a reporni alimentarea, asiguraţi-vă că această operaţiune nu poate determina stări de 
pericol sau de risc.

● După încheierea lucrărilor de întreţinere, trebuie reactivate toate echipamentele de siguranţă care 
au fost dezactivate temporar (de e  x. comutatorul contactului de uşă al incintei de siguranţă etc).

● Nu verificaţi rezistenţa izolaţiei în timpul lucrărilor de întreţinere.

● Bateriile nu trebuie scurtcircuitate, încărcate, încălzite, arse sau dezasamblate.

E
ATENŢIE:
Toate lucrările de întreţinere la robot trebuie efectuate în conformitate deplină cu următoarele 
instrucţiuni privind siguranţa!
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Anexă Dimensiuni
A Anexă

A.1 Dimensiuni

A.1.1 Zonele de lucru ale robotului

Figura următoare prezintă raza de acţiune pentru roboţii cu 5 axe RV-3SDJB şi RV-3SQJB.

R001498E

 Fig. A-1: Raza de acţiune pentru roboţii RV-3SDJB şi RV-3SQJB

NOTĂ Zona de lucru specificată se raportează la punctul P al braţului robotului fără gripper.

Greutate: 33 kg

Toate dimensiunile sunt în mm
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Dimensiuni Anexă
Figura următoare prezintă raza de acţiune pentru roboţii cu 6 axe RV-3SDB şi RV-3SQB.

R001499E

 Fig. A-2: Raza de acţiune pentru roboţii RV-3SDB şi RV-3SQB

NOTĂ Zona de lucru specificată se raportează la punctul P al braţului robotului fără gripper.

Greutate: 37 kg

Toate dimensiunile sunt în mm
A - 2



Anexă Dimensiuni
Figura următoare prezintă raza de acţiune pentru roboţii RV-6SD şi RV-6SQ.

R001500E

 Fig. A-3: Raza de acţiune pentru roboţii RV-6SD şi RV-6SQ

NOTĂ Zona de lucru specificată se raportează la punctul P al braţului robotului fără gripper.

Greutate: aprox. 58 kg

Toate dimensiunile sunt în mm
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Figura următoare prezintă raza de acţiune pentru roboţii RV-6SDL şi RV-6SQL.

R001501E

 Fig. A-4: Raza de acţiune pentru roboţii RV-6SDL şi RV-6SQL

NOTĂ Zona de lucru specificată se raportează la punctul P al braţului robotului fără gripper.

Greutate: aprox. 60 kg

Toate dimensiunile sunt în mm
A - 4
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Figura următoare prezintă raza de acţiune pentru roboţii RV-12SD şi RV-12SQ.

R001150E

 Fig. A-5: Raza de acţiune pentru roboţii RV-12SD şi RV-12SQ

NOTĂ Zona de lucru specificată se raportează la punctul P al braţului robotului fără gripper.

Greutate: aprox. 93 kg

Toate dimensiunile sunt în mm
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Figura următoare prezintă raza de acţiune pentru roboţii RV-12SDL şi RV-12SQL.

R001160E

 Fig. A-6: Raza de acţiune pentru roboţii RV-12SDL şi RV-12SQL

NOTĂ Zona de lucru specificată se raportează la punctul P al braţului robotului fără gripper.

Greutate: aprox. 98 kg

Toate dimensiunile sunt în mm
A - 6
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Figura următoare prezintă dimensiunile exterioare şi raza de acţiune pentru roboţii RH-6SDH3520 şi
RH-6SQH3520.

R001409E

 Fig. A-7: Dimensiunile exterioare şi raza de acţiune pentru roboţii RH-6SDH3520 şi 
RH-6SQH3520

Greutate: 20 kg
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Suprafaţă de 
instalare

Toate dimensiunile sunt în mm
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Dimensiuni Anexă
Figura următoare prezintă dimensiunile exterioare şi raza de acţiune pentru roboţii RH-6SDH4520 şi
RH-6SQH4520.

R001410E

 Fig. A-8: Dimensiunile exterioare şi raza de acţiune pentru roboţii RH-6SDH4520 şi 
RH-6SQH4520

Toate dimensiunile sunt în mm
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Greutate: 21 kg
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Figura următoare prezintă dimensiunile exterioare şi raza de acţiune pentru roboţii RH-6SDH5520 şi
RH-6SQH5520.

R001391E

 Fig. A-9: Dimensiunile exterioare şi raza de acţiune pentru roboţii RH-6SDH5520 şi RH-6SQH5520
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Toate dimensiunile sunt în mm

Greutate: 21 kg
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Dimensiuni Anexă
Figura următoare prezintă dimensiunile exterioare şi raza de acţiune pentru roboţii RH-6SDH3517C şi
RH-6SQH3517C.

R001411E

 Fig. A-10: Dimensiunile exterioare şi raza de acţiune pentru roboţii RH-6SDH3517C şi RH-6SQH3517C

Li
m

ite
le

ra
ze

i d
e 

ac
ţiu

ne

Vedere A

Suprafaţă de 
instalare

Toate dimensiunile sunt în mm

Greutate: 20 kg
A - 10
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Figura următoare prezintă dimensiunile exterioare şi raza de acţiune pentru roboţii RH-6SDH4517C şi
RH-6SQH4517C.

R001412E

 Fig. A-11: Dimensiunile exterioare şi raza de acţiune pentru roboţii RH-6SDH4517C şi RH-6SQH4517C

Toate dimensiunile sunt în mm
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Figura următoare prezintă dimensiunile exterioare şi raza de acţiune pentru roboţii RH-6SDH5517C şi 
RH-6SQH5517C.

R001413E

 Fig. A-12: Dimensiunile exterioare şi raza de acţiune pentru roboţii RH-6SDH5517C şi RH-6SQH5517C
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Figura următoare prezintă dimensiunile exterioare şi raza de acţiune pentru roboţii RH-6SDH3517M 
şi RH-6SQH3517M.

R001411E

 Fig. A-13: Dimensiunile exterioare şi raza de acţiune pentru roboţii RH-6SDH3517M şi RH-6SQH3517M

Toate dimensiunile sunt în mm

Li
m

ite
le

ra
ze

i d
e 

ac
ţiu

ne

Vedere A

Suprafaţă de 
instalare

Greutate: 20 kg
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Figura următoare prezintă dimensiunile exterioare şi raza de acţiune pentru roboţii RH-6SDH4517M 
şi RH-6SQH4517M.

R001412C

 Fig. A-14: Dimensiunile exterioare şi raza de acţiune pentru roboţii RH-6SDH4517M şi RH-6SQH4517M
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Anexă Dimensiuni
Figura următoare prezintă dimensiunile exterioare şi raza de acţiune pentru roboţii RH-6SDH5517M 
şi RH-6SQH5517M.

R001413E

 Fig. A-15: Dimensiunile exterioare şi raza de acţiune pentru roboţii RH-6SDH5517M şi RH-6SQH5517M
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Dimensiuni Anexă
Figura următoare prezintă dimensiunile exterioare şi raza de acţiune pentru roboţii RH-12SDH5535 şi
RH-12SQH5535.

R001414E

 Fig. A-16: Dimensiunile exterioare şi raza de acţiune pentru roboţii RH-12SDH5535 şi RH-12SQH5535
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Anexă Dimensiuni
Figura următoare prezintă dimensiunile exterioare şi raza de acţiune pentru roboţii RH-12SDH7035 şi 
RH-12SQH7035.

R001415E

 Fig. A-17: Dimensiunile exterioare şi raza de acţiune pentru roboţii RH-12SDH7035 şi RH-12SQH7035
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Dimensiuni Anexă
Figura următoare prezintă dimensiunile exterioare şi raza de acţiune pentru roboţii RH-12SDH8535 şi 
RH-12SQH8535.

R001392E

 Fig. A-18: Dimensiunile exterioare şi raza de acţiune pentru roboţii RH-12SDH8535 şi RH-12SQH8535

Toate dimensiunile sunt în mm
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Anexă Dimensiuni
Figura următoare prezintă dimensiunile exterioare şi raza de acţiune pentru roboţii RH-12SDH5530C 
şi RH-12SQH5530C.

R001416E

 Fig. A-19: Dimensiunile exterioare şi raza de acţiune pentru roboţii RH-12SDH5530C şi RH-12SQH5530C
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Dimensiuni Anexă
Figura următoare prezintă dimensiunile exterioare şi raza de acţiune pentru roboţii RH-12SDH7030C 
şi RH-12SQH7030C.

R001417E

 Fig. A-20: Dimensiunile exterioare şi raza de acţiune pentru roboţii RH-12SDH7030C şi RH-12SQH7030C
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Anexă Dimensiuni
Figura următoare prezintă dimensiunile exterioare şi raza de acţiune pentru roboţii RH-12SDH8530C 
şi RH-12SQH8530C.

R001418E

 Fig. A-21: Dimensiunile exterioare şi raza de acţiune pentru roboţii RH-12SDH8530C şi RH-12SQH8530C

Toate dimensiunile sunt în mm
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Greutate: 45 kg
Seria SD-/SQ  A - 21



Dimensiuni Anexă
Figura următoare prezintă dimensiunile exterioare şi raza de acţiune pentru roboţii RH-12SDH5530M 
şi RH-12SQH5530M.

R001416E

 Fig. A-22: Dimensiunile exterioare şi raza de acţiune pentru roboţii RH-12SDH5530M şi  
RH-12SQH5530M

Toate dimensiunile sunt în mm
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Anexă Dimensiuni
Figura următoare prezintă dimensiunile exterioare şi raza de acţiune pentru roboţii RH-12SDH7030M 
şi RH-12SQH7030M.

R001417C

 Fig. A-23: Dimensiunile exterioare şi raza de acţiune pentru roboţii RH-12SDH7030M şi  
RH-12SQH7030M
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Dimensiuni Anexă
Figura următoare prezintă dimensiunile exterioare şi raza de acţiune pentru roboţii RH-12SDH8530M 
şi RH-12SQH8530M.

R001418E

 Fig. A-24: Dimensiunile exterioare şi raza de acţiune pentru roboţii RH-12SDH8530M şi  
RH-12SQH8530M

Toate dimensiunile sunt în mm
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Greutate: 45 kg
A - 24



Anexă Dimensiuni
Figura următoare prezintă dimensiunile exterioare şi raza de acţiune pentru roboţii RH-18SDH8535 şi 
RH-18SQH8535.

R001502E

 Fig. A-25: Dimensiunile exterioare şi raza de acţiune pentru roboţii RH-18SDH8535 şi RH-18SQH8535
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Seria SD-/SQ  A - 25



Dimensiuni Anexă
Figura următoare prezintă dimensiunile exterioare şi raza de acţiune pentru roboţii RH-18SDH8530C 
şi RH-18SQH8530C.

R001503E

 Fig. A-26: Dimensiunile exterioare şi raza de acţiune pentru roboţii RH-18SDH8530C şi RH-18SQH8530C
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Greutate: 47 kg
A - 26



Anexă Dimensiuni
Figura următoare prezintă dimensiunile exterioare şi raza de acţiune pentru roboţii RH-18SDH8530M 
şi RH-18SQH8530M.

R001504E

 Fig. A-27: Dimensiunile exterioare şi raza de acţiune pentru roboţii RH-18SDH8530M şi  
RH-18SQH8530M
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Greutate: 47 kg
Seria SD-/SQ  A - 27



Dimensiuni Anexă
A.1.2 Dimensiunile unităţilor de control, ale unităţilor de acţionare şi ale modulului CPU

Unitatea de control CR2D şi unitatea de acţionare DU2

R001505E

 Fig. A-28: Dimensiunile unităţii de control CR2 şi ale unităţii de acţionare DU2

Toate dimensiunile sunt în mm

Greutate:  
CR2D: aprox. 21 kg 
DU2: aprox. 20 kg
A - 28



Anexă Dimensiuni
Unitatea de control CR3D şi unitatea de acţionare DU3

R001506E

 Fig. A-29: Dimensiunile unităţii de control CR3D şi ale unităţii de acţionare DU3

Toate dimensiunile sunt în mm

Vedere A - A

Greutate: aprox. 60 kg
Seria SD-/SQ  A - 29



Dimensiuni Anexă
Modulul CPU Robot Q172DRCPU

R001508E

 Fig. A-30: Dimensiunile modulului CPU Robot Q172DRCPU

Toate dimensiunile sunt în mm

Greutate: 0–33 kg
A - 30
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