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Instructiuni privind siguranta

Grupul tinta

Acest manual se adreseaza exclusiv specialistilor electricieni, atestati si calificati, familiarizati cu stan-
dardele de siguranta valabile in ceea ce priveste tehnologia de automatizari. Planificarea, instalarea,
pornirea, intretinerea si verificarea robotului si a accesoriilor sale pot fi efectuate numai de catre spe-
cialisti electricieni autorizati si calificati, familiarizati cu standardele de siguranta valabile in ceea ce
priveste tehnologia de automatizdri. Orice interventii/modificari la hardware-ul si software-ul produ-
selor noastre care nu sunt descrise in acest manual pot fi efectuate numai de catre personalul nostru
specializat.

Utilizarea conform instructiunilor

Seriile SD si SQ de roboti industriali sunt destinate exclusiv utilizarii in scopul descris in acest manual.
Asigurati-va cd sunt respectate toate datele tehnice din manual. Produsele au fost concepute, fabri-
cate, testate si documentate tinand seama de toate standardele de siguranta relevante. in conditii
normale, nu exista pericole sau riscuri pentru bunuri sau persoane atunci cand sunt respectate in-
structiunile de manevrare si instructiunile de siguranta pentru planificarea, asamblarea si operarea
corecta. Modificarile efectuate de personal necalificat la hardware sau software sau nerespectarea in-
structiunilor de avertizare incluse in acest manual sau atasate produsului pot avea ca rezultat dete-
riorari/raniri grave ale bunurilor si persoanelor. Doar unitatile auxiliare si unitatile de extensie
recomandate de MITSUBISHI ELECTRIC pot fi utilizate impreuna cu sistemele de roboti SD si SQ.

Orice alte utilizari sunt considerate neconforme cu instructiunile.

Punerea sub tensiune a robotilorindustriali trebuie facuta numai dupa ce toate echipamentele de pro-
tectie au fost instalate, testate si verificate pentru o buna functionare. Procedura trebuie sa includa:

@® montarea si conectarea electrica a comutatoarelor de STOP DE URGENTA externe,
@ protejarea robotului prin echipament separate de protectie si
@® montarea si conectarea electricd a comutatoarelor de usa.

Un test de functionare la viteza redusa de (T1) maximum 250 mm/s poate fi efectuat in modul de ope-
rare "Manual" cu comutatorul cu cheie in pozitia "Manual". Acest test poate fi efectuat cu ingradirea
de protectie deschisa (circuitul contactului de usa deschis).

PERICOL:

Pentru simplificare, robotii sunt prezentatiin descrierea urmdtoare fdrd echipament de protec-
tie si separare. Utilizarea modului automat este interzisd fdara echipament de protectie si sepa-
rare sau bariere optice de sigurantd adecvate. Nerespectarea acestei indicatii poate cauza
raniri grave ale persoanelor aflate in suprafata de lucru a robotului.
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Reglementari relevante privind siguranta

In timpul planificarii, instalarii, pornirii, intretinerii si testarii/verificarii unitatilor, trebuie respectate re-
glementarile privind siguranta si prevenirea accidentelor valabile in cazul respectiv.

ATENTIE:

Un manual privind siguranta este livrat impreuna cu robotul. Acest manual trateaza aspectele
privind siguranta aferente instalarii/montarii, pornirii si intretinerii. Trebuie sa studiati intot-
deauna acest manual cu atentie inainte de a efectua lucrdri de instalare/montare, pornire sau
orice alte lucrdri curobotul sau la robot. Toate specificatiile si detaliile din manual trebuie respec-
tate intotdeauna fara exceptii!

Daca acest manual nu este inclus in materialele livrate, contactati imediat partenerul dvs. de
vdnzari Mitsubishi.

De asemenea, trebuie respectate urmatoarele reglementari (fara a fi obligatorii in totalitate):

@® Reglementarile germane VDE

- VDEO0100
Reglementari privind instalarea sistemelor de inalta tensiune cu o tensiune nominala de peste
1.000 V
- VDEO0105
Operarea sistemelor de inaltd tensiune
- VDEO0113
Centralele electrice cu echipamente electronice
- VDEO0160
Montarea sistemelor de inalta tensiune si a echipamentelor electrice
- VDE 0550/0551
Reglementari privind transformatoarele
- VDE 0700
Siguranta dispozitivelor electrice de uz casnic si similar
- VDE 0860

Reglementari de sigurantd pentru dispozitivele electronice alimentate de la retea si accesoriile
acestora pentru uz casnic si similar

@ Reglementari privind protectia impotriva incendiilor
@® Reglementari privind prevenirea accidentelor

- VBGNr.4
Centrale si echipamente electrice
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Comentarii legate de instructiunile privind riscurile

Exista instructiuni in acest manual care sunt importante pentru manevrarea corecta si in siguranta
a robotului.

Fiecare instructiune inseamna:

PERICOL:

Inseamna ca existd un pericol pentru viata si sdandtatea utilizatorului, de exemplu cauzat de
tensiunea electricd, de exemplu atunci cand nu au fost luate masuri de sigurantd adecvate.

ATENTIE:

Aceasta este o avertizare de posibile deteriordri ale robotului, ale pdrtilor sale periferice sau ale
altor bunuri de valoare dacd nu sunt luate masuri de siguranta adecvate.

Seria SD-/SQ



Instructiuni generale privind riscurile si masuri generale de siguranta

Urmatoarele instructiuni privind riscurile trebuie intelese ca reglementari generale pentru manevra-
rea sistemului robotului. Aceste instructiuni trebuie respectate intotdeauna la planificarea, instalarea
si operarea sistemului robotului.

PERICOL:

@ Trebuierespectatereglementarile privind siguranta si prevenirea accidentelor care se aplica
utilizarii specifice. Instalarea, cablarea si demontarea ansamblelor, componentelor si dis-
pozitivelor/unitdtilor trebuie efectuate cdnd sistemul este deconectat (inactiv).

® Verificatiperiodic cablurile siliniile sub tensiune la care sunt conectate dispozitivele/unitdtile
pentru a detecta eventualele defectiuni sau deteriordri ale izolatiei. Daca detectati o defec-
tiune la un cablu, trebuie sa decuplati imediat dispozitivele si sa deconectati alimentarea
cablului, iar apoi sa inlocuiti cablul defect.

@ Inainte de pornire, verificati dacd gama de tensiune de alimentare a robotului corespunde
cu tensiunea retelei locale.

® Luati masurile adecvate la repornirea oricdrui program intrerupt dupa caderi de tensiune
sau functiondri necorespunzadtoare. La efectuarea acestei operatiuni nu trebuie sa apara
conditii de operare periculoase/derisc, chiar sitemporar. Dacd este necesar, fortatiun "STOP
DE URGENTA".

® Echipamentul de STOP DE URGENTA conform cu EN 60204/IEC 204 VDE 0113 trebuie sd
rdmanad activin timpul tuturor aplicatiilor. Deblocarea echipamentului de STOP DE URGENTA
nu trebuie sa determine niciodatd miscdri necontrolate ale bratului robotului.

Instructiuni generale de siguranta in timpul manevrarii

Manualul privind siguranta contine informatii detaliate privind siguranta si protectia.

PERICOL:

@® Unele componente ale robotului sunt confectionate din plastic. Bratul robotului nu suporta
atasarea de componente sau supunerea la forta bruta asupra acestor parti. Capacele sunt
rezistente la ulei.

® Axele robotului sunt echipate cu frane. Nu trebuie sd aplicati presiune manuald pe articula-
tiile robotului, altfel se poate produce deteriorarea reductorului.

@ Chiar si atunci cdand bratul robotului se afldin zona normala de lucru, incheietura (la robotul
cu brat articulat) sau axul (la robotul SCARA) poate intra totusi in coliziune cu alte obiecte.
Acordati o atentie speciala acestei situatii in modul JOG.

@ Bratulrobotuluieste alcdtuit din componente de precizie care necesita o lubrifiere adecvata.
in timpul unei porniri la rece la temperaturi scdzute, se poate declansa o servoalarmd sau se
poate pierde precizia de pozitionare. Intr-o astfel de situatie, trebuie mai intdi sd manevrati
bratul robotului in asteptare.

@ Bratul robotului si unitatea de control necesitd o impamantare de clasa 3 pentru a preveni
riscul de electrocutadri si perturbatii.

® Toate detaliile si specificatiile din manuale sunt valabile doar daca efectuati lucrdrile de
intretinere prevazute in manualul tehnic.
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PERICOL:

@ inainte de a utiliza robotul impreund cu o unitate liniard sau o masa de ridicat, trebuie sd
inlocuiti cablurile standard cu cabluri speciale flexibile (cablu suspendat) pentru a asigura
cd nu apar intreruperi la cablurile de conectare standard.

@ In cazul montdrii unuirobot articulat pe perete, trebuie sd limitati raza de miscare a axei J1.

® Asigurati-va ca piesa nu se ciocneste cu nicio unitate din imediata sa vecinatate in timpul
miscarilor robotului intrucdt aceste ciocniri pot modifica pozitia piesei.

® Daca axele sunt deplasate cu un nivel foarte ridicat de precizie, pozitia piesei se poate
modifica. Asigurati-vd cd nu existd ciocniriintre piesa si unitdtile din imediata sa vecindtate.

® Nuaplicatibanda adeziva sau etichete pe bratul robotului sau pe unitatea de control. Banda
adeziva poate deteriora stratul de vopsea aplicat. Protectia IP IEC indicatd prin simbolul
adecvat nu mai poate fi garantata ulterior.

® Dacad robotul deplaseaza incdrcaturi grele si se misca la viteze ridicate, suprafata robotului
poate deveni fierbinte. Atingerea bratului robotului in aceste conditii nu va determina ar-
suri, insd pot apdrea raniri ugoare.

® Nu deconectati alimentarea pentru a opri robotul. Daca tensiunea este intrerupta periodic
atunci cand robotul deplaseazad o incdrcdturd grea sau se miscd la viteze ridicate, reductorul
se poate deteriora sau precizia pinionului poate fi afectatd negativ (pot apare jocuri).

@® Daca axele J1, J2 si J3 se ciocnesc cu opritoarele mecanice de capdt atunci cand robotul
articulatse aflain modul automat, amortizoarele de plastic ale opritoarelor de capadt trebuie
inlocuite. in caz contrar, reductorul se poate deteriora grav la urmdtoarea ciocnire. Contac-
tati partenerul dvs. Mitsubishi pentru inlocuirea amortizoarelor.

® Cdnd alimentarea este intreruptd, franele blocheaza bratul robotului. In acest caz, bratul
robotului poate devia de la cursa sa predefinitd. in functie de locul intreruperii operdrii
automate, aceasta poate cauza deteriordri ale opritoarelor mecanice de capat. Luati masuri
adecvate pentru a asigura prevenirea oricdrei ciocniri a bratului robotului cu dispozitivele
periferice.

@ Nu efectuati niciun test de supratensiune. Daca un test este efectuat in mod accidental,
acesta poate cauza o functionare necorespunzatoare. Testul de supratensiune nu este aco-
perit de garantie. Dacd acesta este totusi realizat, setati curentul de scurgere la 100 mA. in
cazulin care curentul de scurgere a fost setat la doar 10 mA, este dfisatd o valoare mdsurata
mai micd, din cauza curentului de scurgere al filtrului AC instalat.

® Dacd nu este conectat niciun cablu, aplicatiintotdeauna capacul de protectie pe conexiunea
SSCNET-IIl a dispozitivelor din seria SQ. In caz contrar, impuritdtile pot afecta transmisia si
pot cauza functiondri necorespunzdtoare.

® Nu scoateti cablul SSCNET-IIl din dispozitivele din seria SQ atdt timp cat alimentarea siste-
mului CPU-ului sau a unitdtii de actionare este inca pornita.
Nu priviti niciodata direct lumina emisa din CPU-ul robotului sau din conexiunile SSCNET-III
ale unitatii de actionare sau capatul liber al cablului SSCNET-IIl. Lumina emisa de acestea
respectad standardul IEC60825-1 al clasei laser 1 si poate cauza o iritare a ochilor daca este
privita direct.
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NOTA

Simboluri utilizate in acest manual

Utilizarea instructiunilor

Instructiunile privind informatii importante sunt marcate separat si sunt afisate dupa cum urmeaza:

I Textul instructiunii

Utilizarea numerotarii cu cifre

Numerotarea cu cifre este afisata prin numere albe in cercuri negre si este explicata intr-un tabel care
urmeaza si care are acelasi numar, de exemplu:

000600

Utilizarea instructiunilor de manevrare

Instructiunile de manevrare sunt pasi care trebuie urmati in ordinea lor exacta in timpul pornirii, ope-
rdrii, intretinerii si al operatiilor similare.

Ele sunt numerotate consecutiv (numere negre in cercuri albe):
@ Text
@ Text
® Text

Utilizarea notelor de subsol din tabele

Instructiunile din tabele sunt explicate in note de subsol aflate sub tabel (la exponent). Exista un ca-
racter de nota de subsol la pozitia corespunzatoare din tabel (la exponent).

Daca exista mai multe note de subsol pentru un tabel, acestea sunt numerotate consecutiv sub tabel
(numere negre in cercuri albe, la exponent):

@ Text

@ Text

® Text

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 Straf3e 8, 40880 Ratingen, Germany

Toate drepturile rezervate - Nu ne asumam raspunderea pentru corectitudinea
informatiilor care descriu caracteristicile produsului sau datele tehnice.

Acest manual descrie despachetarea, instalarea, conectarea si pornirea initiala a robotilor din se-
riile SD si SQ.

Acest manual este o traducere a manualului german original de la MITSUBISHI ELECTRIC B. V.
Pasii de operare prezentati in acest manual se refera la consola de programare R32TB.

Acest manual se aplica urmatorilor roboti si urmatoarelor unitati de control:

. . Greutate de .
Serie Model Constructie manevrare [kg] Unitate de control
RV-3SD/3SDJ 3
CR2D-711
RV-6SD/6SDL Brat articulat vertical 6
RV-12SD/12SDL 12 CR3D-701M (IP54)
SD
RH-6SDH 6
CR2D-741
RH-12SDH SCARA 12
RH-18SDH 18 CR2D-751
RV-35Q/35QJ 3 CR2Q-721
RV-65Q/65QL Brat articulat vertical 6 CR2Q-711
RV-125Q/12SQL 12 CR3Q-701
SQ
RH-65QH 6 CR2Q-761
RH-12SQH SCARA 12 CR2Q-741
RH-18SQH 18 CR2Q-751

Tab. 1-1: Prezentare generald a modelelor robotilor si a unitdtilor de control
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Numele modelului

Introducere

1.1

Numele modelului

RV-35D B J C-Sxx

N . ;
Sxx: model special
SM**: unitate de control protejata special

gol: model standard
C: model pentru camera curata

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

gol: J4 5i J6 nu sunt echipate cu frand
B: toate axele cu frana

Seria
SD: Seria SD
SQ: Seria SQ

Capacitatea de incarcare in kg

RV: robot cu brat articulat vertical

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

RH-65DH 35 20 C -SMxx

[ B Sxx: model special

SM**: unitate de control protejata special

gol: model standard
C: model pentru camera curata
M: model rezistent la apa

Lungimea bratului la surubul cu bile
de ex.: 30: 300 mm, 35: 350 mm

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

Seria
SDH: Seria SDH
SQH: Seria SQH

Capacitatea de incdrcare in kg

RH: Robot cu brat articulat orizontal

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

Instructiuni de siguranta de baza

1.2

Instructiuni de siguranta de baza

Robotul MELFA a fost construit conform tehnologiei de ultima generatie si a fost configurat pentru si-
guranta operationald. Cu toate acestea, robotul poate genera pericole/riscuri daca nu este manevrat
de personal calificat sau cel putin de personal instruit sau daca este folosit intr-un mod necorespun-
zator sau care nu respecta domeniul de utilizare.

n special, aceasta inseamna:
@ Pericol pentru viata si membrele utilizatorului sau ale tertelor parti

@ Deteriorari ale robotului, ale altor masini si ale altor bunuri ale utilizatorului

ATENTIE:

Fiecare persoand autorizatd in cadrul companiei operatorului sd efectueze lucrdri de instalare,
pornire, operare, intretinere si reparatie trebuie sa citeasca si sa inteleaga in prealabil docu-
mentatia tehnica a robotului si trebuie sd acorde o atentie speciald

MANUALULUI PRIVIND SIGURANTA livrat.

ATENTIE:

Respectati cu strictete reglementarile privind siguranta. Instructiunile suplimentare urmatoare
sunt furnizate in limitele acestor instructiuni introductive de siguranta:

Robotul poate fi manevrat numai de cdtre personal calificat si autorizat.

Responsabilitatile pentru diferitele activitdti de operare a robotului trebuie sa fie definite si
respectate in mod clar pentru a asigura ca nu exista ambiguitati sau indatoriri neclare legate
de aspectele privind siguranta.

Pentrutoate lucrdrile legate de instalare, pornire, echipare/montare, operare, modificdri aduse
conditiilor si modurilor de operare, intretinere, inspectie si reparatii, trebuie respectate proce-
durile de deconectare prevdzute in manual.

Trebuie cunoscutd pozitia butonului de STOP DE URGENTA, iar butonul de STOP DE URGENTA
trebuie sa fie accesibil in orice moment.

Nu pot fi utilizate metode de operare care afecteaza siguranta masinii.

Operatorul trebuie sd se asigure cd robotul nu este manevrat de cdtre persoane neautorizate
(inclusiv de ex. protectia echipamentului impotriva utilizdrii neautorizate).

Compania trebuie sd se asigure cd robotul este manevrat intotdeauna in perfecta stare.

Compania care utilizeazad robotul trebuie sa asigure instruire adecvata personalului de operare
aferent si sa-1 oblige sa efectueze toate lucrdrile de intretinere si inspectie doar atunci cind
robotul si toate echipamentele sale periferice sunt deconectate.

PERICOL:

Unitatea de control trebuie conectata la retea doar (si anume exclusiv) printr-un intreruptor.
Exista riscuri de electrocutare daca aceasta indicatie nu este respectata.

O descriere detaliata a conexiunii la retea este inclusa in sectiunea 4.2.
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1.3

1.4

Conditii de mediu pentru operare

Intrucat conditiile de mediu au un efect semnificativ asupra duratei de viatd a echipamentului, nu tre-
buie sa instalati sistemul robotului in urmatoarele conditii:

@® Sursa de alimentare

Nu utilizati atunci cand

- 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 480V c.a.,

— caderile de tensiune tranzitorii dureaza mai mult de 20 ms,

- reteaua nu poate asigura o iesire de cel putin 2,0 kVA (CR2) sau 3,0 kVA (CR3).
Interferenta HF

Nu utilizati atunci cand

- exista varfuri de tensiune in retea mai mari de 1.000 V si mai lungi de 1 ps,

- exista convertizoare de frecventa, transformatoare, comutatoare magnetice sau dispozitive de
sudura mari in apropiere,

- exista aparate de radio sau televizoare in apropiere.
Temperaturd/Umiditate

Nu utilizati atunci cand

temperatura ambiantd este mai mare de 40 °C sau mai mica de 0 °C,

robotul este supus luminii solare directe,

umiditatea aerului este mai mica de 45 % sau mai mare de 85 %,

poate apdrea condens.

Vibratii

Nu utilizati atunci cand

- robotul este supus unor vibratii sau socuri puternice,

- socurile maxime la care este supus robotul sunt mai mari de 34 m/s*in timpul transportului si
mai mari de 5 m/s” in timpul functionarii.

Locatie de instalare

Nu utilizati atunci cand

- robotul este supus la cdmpuri electrice sau magnetice puternice,
- suprafata suportului de montaj este foarte neregulats,

- exista o contaminare puternica cu praf si vapori de ulei.

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

Sistemele robotilor enumerate sunt conforme cu
® Nivelul de performanta (PL): d
@® Categoria: 3
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2

2.1

2.1.1

Prezentare generala a sistemului

In acest capitol sunt descrise toate dispozitivele si componentele de sistem ale robotilor industriali
din seriile SD 5i SQ MELFA care sunt necesare pentru operarea de baza a robotilor. Componentele op-
tionale si piesele de schimb sunt enumerate in manualul tehnic.

Componentele furnizate

Seria SD

Brat articulat cu 6 axe SCARA

Brat articulat cu 5 axe

Suruburi de fixare
(cu saibe si inele de fixare)

I
B % =t Ik
Set de cabluri \‘

. L Elemente de blocare
Documentatie tehnica pentru transport

= Jg-

Garantie

I

Unitate de control

RO01430E

Fig. 2-1: Componentele furnizate pentru sistemele robotilor RV-SD si RH-SDH
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2.1.2 Seria SQ

Brat articulat cu 6 axe

Brat articulat cu 5 axe

sau

Suruburi de fixare
(cu saibe siinele de fixare)
Set de cabluri

D)
=
<
= Elemente de blocare

Documentatie tehnicd pentru transport

‘‘‘‘‘‘‘‘

Procesor (CPU) Unitate de actionare

RO01431E

Fig. 2-2: Materiale furnizate pentru sistemele robotilor RV-SQ si RH-SQH
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2.2 Configuratie de sistem

Aceasta sectiune descrie componentele necesare pentru configuratia de baza a sistemului robotului.

2.2.1 Seria SD

Brat articulat cu 6 axe SCARA

Brat articulat cu 5 axe

sau

Set de cabluri

Unitate de control

Consola de programare
R32TB (optionala)

ROO1511E

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

NOTA Consola de programare este un element suplimentar optional. Este necesara pentru operarea de
baza a robotului.
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22,2 Seria SQ
Brat articulat cu 6 axe SCARA
Brat articulat cu 5 axe
Set de cabluri
Unitate de actionare
CPU robot
Consola de programare
R32TB (optionala)
R0O01512E
Fig. 2-4: Configuratia unui sistem de robot din seria SQ
NOTA Consola de programare este un element suplimentar optional. Este necesara pentru operarea de
baza a robotului.
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Configuratie de sistem

2.2.3

Componentele bratului robotului

Incheietura

Antebrat

Blocul cotului

R001292E
Fig. 2-5: Componentele bratului robotuluila robotul cu brat articulat vertical
® Robotul cu 5 axe nu are axa J4.
Denumirea axei Semnificatie

Axa J1 Axa de baza

Axa J2 Axa umarului

Axa J3 Axa cotului

Axa J4 Axa de rotatie a antebratului

Axa J5 Axa de inclinare a incheieturii

Axa J6 Axa de rotatie a incheieturii
Tab. 2-1: Prezentare generald a denumirilor axelor
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Surub cu bile

RO01433E

Fig. 2-6: Componentele bratului robotului la SCARA
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2.3 Unitati de control

2.3.1 Panou de comanda

Figura urmatoare prezinta vederea din fata a panoului de comanda al unitétilor de control CRnD si CRnQ.

CHNG DISP

O

STATUS NUMBER o
MODE SVO ON

MANUAL AUTOMATIC (P
-

= S0 I

SVO OFF STOP
frop——

O i

R001434E

Fig. 2-7: Vedere din fatd a panoului de comandd

Nr. |Nume Functie

Permite lansarea in executie a unui program pentru manevrarea
@ | Tasta [START] robotului
Programul este rulat continuu

Anuleaza programul rulat si opreste robotul
@ |Tasta[STOP] Aceasta functie este identica cu functia tastei [STOP] de pe
consola de programare.

Confirma un cod de eroare

© | Tasta [RESET] Seteazd starea de oprire a programului si reseteaza programul

Butonul cu automentinere EMG.STOP este utilizat pentru STOPUL
DE URGENTA al sistemului robotului.
Prin apasarea acestui buton, alimentarea servo este deconectata

© | Buton cuautomentinere [EMG.STOP] imediat, iar bratul in miscare al robotului se opreste instantaneu.
Butonul este deblocat prin rasucirea lui spre dreapta, manevra prin
care revine apoi la pozitia initiala.
Comuta afisajul pe unitatea de control in urmatoarea ordine:

© | Tasta [CHNG DISP] Numar program — Numér linie — Corectie

@ |Tasta[END] Opreste programul rulat dupa instructiunea END

@ |Tasta[SVOON] Conecteaza alimentarea servo

© |Tasta[SVO OFF] Deconecteaza alimentarea servo

© | Afisajul [STATUS NUMBER] Afiseaza alarma, numarul de program si valoarea de corectie (%) etc.

Tab. 2-2: Prezentare generald a elementelor de comandd si semnalizare (1)
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Nr.

Nume

Functie

AUTOMATIC

Comutator selector [MODE]

Operarea poate fi realizata prin intermediul unitatii de control sau
al dispozitivelor externe. Operarea prin intermediul semnalelor
externe sau al consolei de programare este dezactivata. Conexiu-
nea dintre unitatea de control si dispozitivele externe trebuie acti-
vata prin parametrul pentru atribuirea drepturilor de operare.

O descriere detaliata a drepturilor de operare este inclusd in manu-
alul de programare al robotului.

MANUAL

Tn cazul in care consola de programare este activata, robotul poate
fi manevrat doar prin consola de programare. Operarea nu poate fi
realizata folosind semnale externe sau unitatea de control.

Tasta [UP/DOWN]

Deruleaza in cadrul afisajului

Conexiune TB

Port pentru conectarea consolei de programare.
Fixati capacul de protectie pe priza in cazul in care consola de pro-
gramare nu este conectata.

® & |e

Capacul portului

Port USB si baterie

o

Port R$232
(doar la CR[]D)

Portul RS232 este utilizat pentru conectarea unui computer personal.

Tab. 2-2: Prezentare generald a elementelor de comanda si semnalizare (2)

NOTA I Tastele @. ©. ©. ©. @ s5i O au afisaje de control integrate.
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Unitati de control

2.3.2

Componente CR2D

RO01436E

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

Nr. |Nume Functie
(1) ;ﬁg?::ige(gﬁ?;m cablul de alimen- Pentru alimentarea robotului
onexiune pentru cablul de semna .
C i o] blul d |
(2] (CN2) Pentru cablul de control al robotului
Intrare pentru butonul de STOP DE . X
3) URGENTA (EMGIN) Conexiune pentru butonul de STOP DE URGENTA
lesire pentru starea de STOP DE . _— X
(4) URGENTA (EMGOUT) lesire a starii de STOP DE URGENTA curente
) Slot pentru cardul de interfata pen- | Slot pentru instalarea cardului de interfata pentru gripperul actionat pne-
tru gripper (HND) umatic
@O |SLOT1
@ |[SLOoT2 Sloturi pentru carduri optionale
© |SLOT3
© | Conexiune pentru axa suplimentara | Port pentru conectarea unei axe suplimentare
(10] i?:a?:/l::;rze(gltg; port paralel de Port pentru conectarea unui port paralel de intrare/iesire suplimentar
Port pentru conectarea unui cablu ethernet
@ | Conexiune Ethernet (LANT) Pentru versiunea omologata CE, utilizati filtrul si miezul de feritd furnizate
impreund cu echipamentul.
(1] FP)g:ttgaerre\t(rch'\ljJErmg)rlrea benzii trans- Conectarea cablului encoderului pentru urmarirea benzii transportoare
@® | Intrare de oprire suplimentara (SKIP) | Oprire suplimentara a robotului

Tab. 2-3: Componente de pe partea din spate a unitatii de control CR2D
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2.3.3 Componente CR3D
3
&l
™
L
o
. MITSUBISHI MELFA crip-TRs2 1
R700CPU
N L
RO01437E
Fig. 2-9: Unitate de control CR3D
Nr. |[Nume Functie
(1) w&EEE?ErEtEr&gm?nul deSTOPDE | conexiune pentru butonul de STOP DE URGENTA
(2) {féié%ﬁ?gt{ghzggjge STOP DE lesire a starii de STOP DE URGENTA curente
© | Intrare de oprire speciala (SKIP) Oprire imediata a robotului
o Slot pentru cardul de interfata Slot pentru instalarea cardului de interfata pentru gripperul actionat
pentru gripper (HND) pneumatic
@ |SLOoT1
O |[SLOoT2 Sloturi pentru carduri optionale
@ |SLOT3
(8] ﬁfﬁ?:ﬁé'}fg;ﬁg%; port paralel de Port pentru conectarea unui port paralel de intrare/iesire suplimentar
© | Conexiunea bateriei (BAT) Conexiunea bateriei
@ | Conexiune OPT1 Rezervata
(11) (C(;);%(;une pentru axa suplimentara Port pentru conectarea unei axe suplimentare
(12} (S,\Il?éhﬁgnRt{ucfs‘c’seé?.gs memorie Pentru instalarea unei casete de memorie optionale
Port pentru conectarea unui cablu ethernet
@® | Conexiune Ethernet (LAN1) Pentru versiunea omologata CE, utilizati filtrul si miezul de ferita furnizate
impreund cu echipamentul.
(14) gz:ttg:rr;t(rg,\tljémca)nrea benzii trans- Conectarea cablului encoderului pentru urmarirea benzii transportoare
Tab. 2-4: Componentele unitdtii de control CR3D
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Unitati de control

2.3.4 Componente CR2Q
Unitatea de control CR2Q este compusd din modulul CPU Robot Q172DRCPU si unitatea de actionare DU2.
© o
RO01438E
Fig. 2-10: Partea din spate a unitdtii de actionare DU2-700
Nr. |[Nume Functie
Conexiune pentru cablul de alimen- . .
(1] tare servo (CN1) Pentru alimentarea robotului
Conexiune pentru cablul de semnal .
(2] (CN2) Pentru cablul de control al robotului
Intrare pentru butonul de STOP DE . n
(3] URGENTA (EMGIN) Conexiune pentru butonul de STOP DE URGENTA
lesire pentru starea de STOP DE . it X
(4] URGENTA (EMGOUT) lesire a stdrii de STOP DE URGENTA curente
) Slot pentru cardul de interfatd pen- | Slot pentru instalarea cardului de interfata pentru gripperul actionat
tru gripper (HND) pneumatic
@ | Intrare de oprire suplimentara (SKIP) | Oprire suplimentara a robotului
Tab. 2-5: Componente de pe partea din spate a unitdtii de actionare DU2
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2.3.5 Componente CR3Q
Unitatea de control CR3Q este compusd din modulul CPU Robot Q172DRCPU si unitatea de actionare DU3.
%
|
g
T
D MITSUBISHI MELFA cr3a-TRs2
N L
RO01439E
Fig. 2-11: Unitate de actionare DU3
Nr. |[Nume Functie
Intrare pentru butonul de STOP DE . n
(1] URGENTA (EMGIN) Conexiune pentru butonul de STOP DE URGENTA
lesire pentru starea de STOP DE . it 5
(2] URGENTA (EMGOUT) lesire a stdrii de STOP DE URGENTA curente
© | Intrare de oprire suplimentara (SKIP) | Oprire suplimentara a robotului
o Slot pentru cardul de interfata Slot pentru instalarea cardului de interfata pentru gripperul actionat
pentru gripper (HND) pneumatic
Tab. 2-6: Componentele unitdtii de actionare DU3
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2.4

CPU-ul robotului (doar la seria SQ)

Unitatile de control ale seriei SQ au un CPU extern, care poate fi adaugat la un sistem SQ deja existent.
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1) i
(s
RO01435E
Fig. 2-12: Modulul CPU Robot Q172DRCPU
Nr. |Nume Functie
@ | Afisaj LED cu 7 segmente Afisaj pentru stare si alarma
@ | Comutator de cod SW1 Setarea modului de operare
© | Comutator de cod SW2 Trebuie setat la "0"
Comutator selector -
(4) [RUN/STOP] Neutilizat
Intrare STOP DE URGENTA
) ® Toate servomotoarele pot fi oprite simultan prin intermediul acestei intrari.
EMI EMI ON (oprire): STOP DE URGENTA activat
EMI OFF (conectare 24 V c.c.): STOP DE URGENTA dezactivat
0O [N @ Conexiunea unitatii de control
Q@ |CN2 @ Conexiunea unei axe suplimentare (pana la 8 axe)
©® |Blocare Maneta de blocare elibereaza fisa atunci cand este instalata pe rack.
(o) Carlig ® Utilizat pentru fixarea CPU-ului pe rack
@ | Surub de fixare Surub pentru fixarea CPU-ului pe rack (M3 x 13)
@ |Carlig Utilizat pentru fixarea CPU-ului pe rack
® | Conexiunea bateriei @ Conexiune pentru unitate de baterie Q170DBATC
® | DISPLAYI/F Conexiune pentru consola de programare (R56TB)
® |TUIF Port pentru o conexiune RS422 la unitatea de control

Tab. 2-7: Prezentare generald a componentelor CPU-ului robotului
® Asigurati-va intotdeauna ca linia EMI este conectata, in caz contrar starea de OPRIRE DE URGENTA
este intotdeauna activata. Lungimea maxima admisa a cablului este de 30 m.

Pozati cablul intr-un pat de cablu sau fixati cablul langa CPU pentru a asigura o conexiune fixa cu
fisele CN1 si CN2.

@

® Carligul este utilizat numai pentru a simplifica procesul de instalare. Fixati CPU-ul de rack cu
ajutorul surubului de fixare.

O]

Utilizati o baterie externa intrucat, in caz contrar, programul din SRAM, parametrii, datele privind
pozitia de baza etc. se vor pierde.
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2.5

Consola de programare

2.5.1 R28TB
Greutate: aprox. 0,5 kg
9\\ MITSUBISHI R28TB DIS/CELE QA)BLX
> l
LG
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RO00743E
Fig. 2-13: Vederile consolei de programare R28TB
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Consola de programare

Nr. |Nume Functie
Buton cu automentinere Buton de STOP DE URGENTA cu functie de blocare
(1) [EMG.STOP] ; Daca apasati butonul, bratul robotului se opreste instantaneu. Alimentarea servo este
’ deconectatad. Butonul este deblocat prin rasucirea lui in sensul acelor de ceasornic.
Elibereaza controlul asupra consolei de programare
Comutator selector Fixati comutatorul pe pozitia "ENABLE" pentru a controla bratul robotului prin inter-
(2) [ENABLE/DISABLE] mediul consolei de programare.
Atat timp cat consola de programare este activata, bratul robotului nu poate fi con-
trolat nici de la panoul de comanda al unitatii de control, nici extern.
. Afisajul LCD are 4 randuri, fiecare cu cate 16 caractere
© | Afisaj LCD Aici este afisata starea programului sau a bratului robotului
Tasta [TOOL] Selecteaza modul jog-sculd
@ |[Tasta[JOINT] Selecteaza modul jog-cuplaj articulat
Tasta [XYZ] Selecteaza modul jog-XYZ sau modul jog-circular
@ | Tasta [MENU] Revenire la meniul principal
Anuleaza programul rulat si opreste robotul
O |Tasta[sTOP] Aceasta functie este identica cu functia tastei [STOP] de pe panoul de comanda al
unitatii de control. Aceasta functie de baza este intotdeauna disponibila, indiferent
de pozitia comutatorului selector [ENABLE/DISABLE].
Executa modul jog impreuna cu tastele jog @ si comutatorul de activare cu 3 pozitii.
@ | Tasta [STEP/MOVE] Pasii instructiunii sunt executati impreund cu tasta [INP/EXE].
Alimentarea servo este deconectatd
Pasii inainte sunt executati impreuna cu tasta [INP/EXE].
@ | Tasta [+/FORWD] Este afisatd urméatoarea linie de program in modul de editare. Apasati tasta impreu-
na cu tasta [STEP/MOVE] pentru a mdri corectia.
Pasii inapoi sunt executati impreuna cu tasta [INP/EXE].
© | [Tasta [-/BACKWD] Este afisatd linia anterioara de program in modul de editare. Apasati tasta impreuna
cu tasta [STEP/MOVE] pentru a micsora corectia.
@ | Tasta [COND] Editeaza programul
Confirma un cod de eroare
@ | Tasta [ERROR RESET] Un program este resetat atunci cand tasta este utilizatd impreuna cu tasta [INP/EXE].
Tasta functionalad pentru modul jog
. | Toate cuplajele articulate pot fi miscate individual in modul jog-cuplaj articulat. Bra-
® E_th/zzj:?]peggja%())]dul 10G: tul robotului poate fi miscat de-a lungul oricareia dintre axele coordonate in modul
jog XYZ. Aceste taste sunt folosite si pentru a introduce numerele de selectare
a meniului sau numerele pasilor.
® |Tasta[ADD/T] Introduce pozitii sau deplaseaza cursorul in sus
® |Tasta[RPL/] Modificd pozitii sau deplaseaza cursorul in jos
® |Tasta[DEL/«] Sterge pozitii sau deplaseaza cursorul la stanga
Utilizata impreuna cu tastele [+C/(J6)] sau [-C/(J6)] pentru a misca
primul gripper
Utilizata impreuna cu tastele [+B/(J5)] sau [-B/(J5)] pentru a misca
® |Tasta[HAND/—] al doilea gripper
Utilizata impreuna cu tastele [+A/(J4)] sau [-A/(J4)] pentru a misca
al treilea gripper
Deplaseaza cursorul la dreapta
@ | [INP/EXE] Introduce date sau deplaseaza cu un pas
asta omuta intre numere si litere, de exemplu la editarea datelor de pozitie
T [POS/CHAR] C ai ili d lu la edi datelor d iti
© Comutator de activare cu Comutatorul de activare cu trei pozitii trebuie actionat pentru a cupla actionarea
trei pozitii servo atunci cand este activata consola de programare.
@ | Ajustare contrast Setarea luminozitatii la afisajul LCD

Tab. 2-8: Prezentare generald a comenzilor consolei de programare R28TB
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2.5.2

R32TB

O 66000000

Greutate: 0,9 kg

RO01440E

Fig. 2-14: Vederile consolei de programare R32TB

Nr. |Nume Functie
. Buton de STOP DE URGENTA cu functie de blocare
Buton cu automentinere . ’ : - .
(1) ; Daca apdsati butonul, bratul robotului se opreste instantaneu. Alimentarea servo este
[EMG.STOP] L ; RIS s :
deconectatd. Butonul se deblocheaza prin rasucirea lui in sensul acelor de ceasornic.
Elibereaza controlul asupra consolei de programare
Fixati comutatorul pe pozitia "ENABLE" pentru a controla bratul robotului prin inter-
Comutator selector H - ; ’
(2] [ENABLE/DISABLE] mediul consolei de programare.
Atat timp cat consola de programare este activata, bratul robotului nu poate fi con-
trolat nici de la panoul de comanda al unitétii de control, nici extern.
. Comutatorul de activare cu trei pozitii trebuie actionat pentru a cupla actionarea
© | Comutator de activare - s N ; ; ;
servo atunci cand este activata consola de programare.
O | Afisaj LCD Pe LCD este afisata starea programului sau a bratului robotului.
© | Afisaj de stare LED-ul afiseaza starea robotului sau a consolei de programare.
@ |Tastele[F1],[F2],[F3],[F4] |Ruleaza functiile indicate momentan pe afisaj
@ | Tasta [FUNCTION] Comuta intre functiile afisate
Anuleaza programul rulat si opreste robotul
© | Tasta [STOP] Aceasta functie este identica cu functia tastei [STOP] de pe panoul de comanda al
unitatii de control. Aceasta functie de baza este intotdeauna disponibila, indiferent
de pozitia comutatorului selector [ENABLE/DISABLE].
Modifica viteza de miscare
@ | Tastele [OVRD T], [OVRD ] | Apasatitasta [OVRD T] pentru a mari viteza de miscare si apasati tasta [OVRD {] pen-
tru a micsora viteza.
Tasta functionald pentru modul jog
. | Toate cuplajele articulate pot fi miscate individual in modul jog-cuplaj articulat. Bra-
(10} 12 taste pentru modul JOG: tul robotului poate fi miscat de-a lungul oricareia dintre axele coordonate in modul

[=X/(J1)] ... [+C/(J6)]

jog XYZ. Aceste taste sunt folosite si pentru a introduce numerele de selectare
a meniului sau numerele pasilor.

Tab. 2-9: Prezentare generald a comenzilor consolei de programare R32TB (1)
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Consola de programare

Nr. |Nume Functie
Apasati tasta [SERVO] cu tasta [ENABLE] apdsata pe jumadtate pentru a conecta ali-
@ | Tasta[SERVO] mentarea servo.
@ | Tasta [MONITOR] Comutd la modul monitor si afiseaza meniul monitorului
® |[Tasta[JOG] Comutd la modul jog si afiseaza meniul jog
@ | Tasta [HAND] Comutd la modul hand si afiseaza meniul hand
® | Tasta [CHARACTER] Lanseaza meniul Edit si comuta intre numere si litere, de exemplu la editarea datelor
de pozitie
Confirma un cod de eroare
® |Tasta [RESET] Un program este resetat atunci cand tasta este utilizata impreuna cu tasta [EXE].
® |Tastele [T], [, [«], [=] Deplaseaza cursorul in directia corespunzdtoare
Tasta [CLEAR] terge caracterul de la pozitia cursorului
9 pozit
©® | Tasta [EXE] Introduce date sau miscd robotul in modul direct
@ | Tasta de date Suprascrie caracterul de la pozitia cursorului

Tab. 2-9: Prezentare generald a comenzilor consolei de programare R32TB (2)
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Consola de programare

Prezentare generala a sistemului

2.5.3

R46TB si R56TB

(o]

® ® © 80 0 ©

Greutate: 1,25 kg

RO01513E

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

Nr. |Nume Functie
Dispozitivul de operare este pornit prin acest comutator cu cheie. Un LED alb se
aprinde atunci cand comutatorul cu buton TEACH este blocat in pozitia pornit.
Permite comanda prin intermediul dispozitivului de operare
Apasati butonul pana cand se blocheaza (pozitia "ENABLE") pentru a transfera
. comanda la dispozitivul de operare. Atat timp cat dispozitivul de operare este acti-
Comutator cu cheie R < s
(1) [TEACH] vat, comanda nu poate fi realizatd nici de la panoul de comanda al unitatii de con-
trol, nici extern.
De asemenea, puteti comuta pentru a activa operarea chiar si atunci cand unitatea
este blocata, in functie de afisaj si de valoarea de corectie. Daca apasati inca o data
butonul, blocarea este dezactivata (pozitia "DISABLE"); acum puteti salva programul
curent si anula editarea cu dispozitivul de operare.
@ | Rotits de defilare Deplasa;i-vé n meniurile de ecran ale dispozitivului de operare cu ajutorul rotitei de
; defilare.
Buton cu automentinere cu functie de blocare pentru STOP DE URGENTA
© | Buton [E-STOP] Dupd apdsarea a.zc?stm buton, robotul este imediat oprit, indiferent de starea de
operare respectiva.
Butonul este deblocat prin rasucirea lui spre dreapta.
- N < Ecranul tactil poate fi comandat cu ajutorul acestui stilus. El se afld intr-un slot din
@ | Stilus (introdus in carcasa) . L . R Ly . R .
carcasa dispozitivului de operare si trebuie pastrat in locul respectiv dupa utilizare.
LED DE ALIMENTARE LED-ul DE ALIMENTARE este aprins aFuna cand .aI|[nentarea este cgnectata $i pornita.
5} LED-ul verde DE ACTIVARE TB se aprinde atunci cand ecranul tactil este activat cu
LED ACTIVARE TB
tasta TEACH @.
(6) Capac.de protectie " | pentru stick-uri de memorie USB
conexiune USB posterioara
Monitor TFT de 6,5" cu iluminare de fundal, ecran senzorial, cu rezolutie de 640 x 480
Ecran cu " : ) . -
(7) - s pixeli; ecranul senzorial poate fi comandat cu degetele sau, de preferintd, cu stilusul @
functie tactila - ’
’ furnizat.
@ |Tasta[STOP] Pentru oprirea instantanee a robotului. Alimentarea servo nu este deconectata.

Tab. 2-10: Prezentare generald a comenzilor la consolele de programare R46TB si R56TB (1)
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Prezentare generald a sistemului

Consola de programare

Nr. |Nume Functie
Alimentarea servo este pornitd prin apasarea simultand a tastei SERVO si a comuta-

@ |Tasta[SERVO] torului de activare. Un LED verde se aprinde atunci cand alimentarea servo este
conectata.

@ | Tasta [RESET] Daca apare o eroare, aceasta este resetata prin apdsarea tastei RESET.

@ | Tasta [CAUTION] Un comutator de limitare poate fi ignorat in modul JOG prin apdsarea acestei taste.
De asemenea, aceasta tasta poate fi utilizata si pentru a declansa frana.

® | Tasta [HOME] Nu este utilizata in acest caz.

@® | Tasta [OVRD] Utilizati tastele cu sageti 7T si | pentru a mari sau micsora viteza JOG si viteza in
modul automat.

@ | Tasta [HAND] Aceastd tasta lanseaza meniul de ecran "HAND".

® |Tasta[JOG] Aceastad tasta lanseaza meniul de ecran "JOG".

Deplasdrile intre campurilor de introducere date corespund cu optiunile din meniul
® |[+/Tastal+/-] de ecran aferent prin utilizarea acestor taste.

@ | Tasta [EXE] Setarile sunt executate de catre robot cu ajutorul acestei taste, de exemplu la alinie-
rea gripperului.

® |Tasta [MENU] Aceasta tasta lanseaza meniul de start

@ |Tasta[RETURN] Reveniti la meniul anterior cu ajutorul acestei taste.

@ | Tastele [, 1], (], [5] Deplasati cursorul prin meniurile de ecran si campurile de introducere de date cu

e ! ajutorul acestor taste cu sageti.
@ | Tasta[OK] Acceptati setérile din meniul sau cdmpul de intrare curent cu ajutorul acestei taste.
Tasta [CANCEL] Abandonati setarile din meniul sau cdmpul de intrare curent cu ajutorul acestei
@ taste.
Gripper cu prindere Gripperul cu prindere multipla asigura o prindere sigura si confortabila a dispoziti-
® murl)tri) 5 P vului de operare si este adecvat atat pentru operarea cu mana dreaptd, cat si pentru
P operarea cu mana stanga.
Comutatorul de activare cu trei pozitii asigura ca utilizatorul nu este expus la peri-
cole in timpul operarii. Toate intrarile de la terminalul de operare sunt acceptate si
executate numai atunci cdnd comutatorul de activare este in pozitia de mijloc.

@ | Comutator de activare Puteti simti o usoard presiune la inceput. Dupa depasirea acestui punct de presiune,
butonul poate fi mentinut usor in pozitia de activare, fara a fi necesara utilizarea for-
tei. Al treilea nivel ("pozitie") a comutatorului de activare, denumit si pozitie de pani-
ca, asigura ca functia de activare este anulata intotdeauna in cazul unei urgente.

Tab. 2-10: Prezentare generald a comenzilor la consolele de programare R46TB si R56TB (2)
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Instalarea

Despachetarea sistemului robotului

3

Instalarea

Acest capitol descrie toate pregatirile care sunt necesare pentru o utilizare eficienta a sistemului ro-
botului, de la despachetare pana la instalare.

3.1 Despachetarea sistemului robotului

ATENTIE:
@ Despachetati intotdeauna robotul doar pe o suprafatd stabild si pland. in caz contrar,
robotul poate cddea si se poate deteriora.

3.1.1 Despachetarea robotului cu brat articulat
RV-3SD/SDJ, RV-6SD/6SDL, RV-35Q/35QJ si RV-65SQ/6SQL
Bratul robotului este ambalat intr-o cutie. Figura urmatoare va prezinta pas cu pas modul de despa-
chetare a bratului robotului.
(@ Utilizati un cutit sau un obiect similar pentru a tdia banda de ambalare, asa cum se araté la @.
(@ Folosind ambele maini, indepartati partea superioara a ambalajului asa cum se arata la @.
(® Scoateti cele patru suruburi prin care baza este fixata pe partea inferioara.
@ Transportati bratul robotului la locul de instalare, conform descrierii de la sectiunea 3.2.

NOTA I Pastrati ambalajul si elementele de blocare pentru eventuale transporturi ulterioare.

Maner

Banda de ambalare (pe ambele parti)

R001296C

Fig. 3-1:  Despachetarearobotilor cu brat articulat RV-35D/SDJ, RV-65D/65DL, RV-35Q/35QJ si RV-65Q/65QL
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Despachetarea sistemului robotului Instalarea

RV-12SD/SDL si RV-125Q/12SQL

Bratul robotului este ambalat intr-un cadru de lemn. Figura urmatoare va prezinta pas cu pas modul
de despachetare a bratului robotului.

(@ Asezati cadrul de lemn pe o suprafata plana.

(@ Pentru deschidere, scoateti cuiele din cadrul de lemn.

® indepartati cadrul de lemn si materialul de ambalare.

@ Scoateti cele patru suruburi prin care baza este fixata pe cadrul de lemn.

(® Transportati bratul robotului la locul de instalare, conform descrierii de la sectiunea 3.2.

NOTA I Pdstrati ambalajul si elementele de blocare pentru eventuale transporturi ulterioare.

Cadru de lemn

Bratul robotului

R001458E

Fig. 3-2: Despachetarea robotilor cu brat articulat RV-12SD/SDL si RV-125Q/12SQL
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Instalarea

Despachetarea sistemului robotului

3.1.2

NOTA

Despachetarea robotului SCARA

Bratul robotului este fixat pe un cadru de lemn si ambalat intr-o cutie. Figura urmatoare va prezinta

pas cu pas modul de despachetare a bratului robotului.

(@ Asezati cutia pe o suprafata plana.

(@ Utilizati un cutit sau un obiect similar pentru a tdia banda de ambalare, asa cum se arata la @.

@ Indepartati partea A a ambalajului dupa cum se arata la @.

@ Scoateti cele patru suruburi prin care baza este fixata pe cadrul de lemn (consultati @).

(® Transportati bratul robotului la locul de instalare, conform descrierii de la sectiunea 3.2.

I Pastrati ambalajul si elementele de blocare pentru eventuale transporturi ulterioare.

Indepértati
prin ridicare

Banda de ambalare

-

|
~ \_Bratul robotului

Element B de blocare
pentru transport

Element A de blocare

entru transport
i i Suport B

Partea A

R001368E

Fig. 3-3: Despachetarea robotului SCARA
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Transportul bratului robotului

Instalarea

Transportul bratului robotului

RV-3SD/3SDJ si RV-35Q/35QJ

ATENTIE:

@ Suntnecesareintotdeauna doud persoane pentru transportul bratului robotului. Elemente-
le de blocare pentru transport nu trebuie indepdrtate inainte de transport.

@ Tineti intotdeauna bratul robotului de punctele de prindere @ si @. Nu tineti niciodatd

bratul robotului de capace, intrucdt pot apdrea deteriordri.

NOTA Pdstrati elementele de blocare pentru transport si suruburile lor de fixare intr-un loc sigur pentru
eventuale transporturi ulterioare.

(@ Sunt necesare intotdeauna doua persoane pentru transport. in timpul transportului, tineti intot-
deauna bratul robotului de punctele @ de la baza si @ de la bratul superior. Nu tineti niciodata
robotul de partile laterale sau de capace intrucat acestea se pot desprinde si pot deteriora bratul
robotului.

A & CAUTION
g VORSICHT
# P Brat
[] Element superior
0 f de blocare pentru
transport
OFfy bOERE BOSBROL 3
oY ZATHEIH2TLESL,
o The robot must always be
transported by two workers.
Element J1 de 0 Bei einem Tr.‘ll’l'1|l-13!l sollte
blocare pentru } der Roboter von 2
transport F’er\-‘wnen an dn-r\ inder
li] Abbildung gezeigten Stellen
angehoben werden, O
[ — .
Vedere din fata Vedere din lateral
R001297E
Fig. 3-4: Transportul bratului robotului cu 5 axe RV-35DJ sau RV-35QJ
3-4 S MITSUBISHI ELECTRIC



Instalarea

Transportul bratului robotului

Brat
superior

A & CAUTION
VORSICHT

Element
de blocare pentru
transport

Ofw FOERE. BOEROLSE

(2] ZATHTIB2TLREEL,
The robot must always be
’ transported by two workers.
Element J1 deo Bei ginem Transpaort sollte
blocare pentru der Roboter von 2
transport Personen an den in der
o Ii] Abbildung gezeigten Stellen
angehoben werden,
BUZZ4DB24HON
[ — \
Vedere din fata Vedere din lateral
R001298E

Fig. 3-5: Transportul bratului robotului cu 6 axe RV-35D sau RV-35Q
(@ Nu tineti niciodata bratul robotului de partea laterald sau de axe fara puncte de prindere intrucat
pot apdrea deteriordri.

(® Utilizati un sasiu rulant in cazul transportului pe distante mai lungi. Tineti de punctele de prindere
doar pentru perioade scurte de timp.

@ Evitati loviturile (fortele de impact) la transportul bratului robotului.

ATENTIE:
indepdrtati elementele de blocare pentru transport doar dupd instalarea bratului robotului.
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Transportul bratului robotului Instalarea

3.2.2

RV-6SD/6SDL, RV-65Q/6SQL, RV-12SD/12SDL si RV-125Q/12SQL

A\

ATENTIE:

@ Utilizati intotdeauna o macara pentru a transporta bratul robotului. Elementul de blocare
pentru transport nu trebuie indepdrtat inainte de transport.

@ Suruburile de fixare a elementului de blocare si suportul pentru transport trebuie indepdr-
tate dupa transport.

NOTA

Pastrati elementul de blocare pentru transport, coltarul pentru transport si suruburile de fixare
aferente intr-un loc sigur pentru eventuale transporturi ulterioare.

ATENTIE:
Pentru a evita defectiunile, cablul macaralei trebuie atasat asa cum se arata in Fig. 3-6.

NOTA

(@ Fixati suportul pentru transport in zona umarului robotului. Pentru aceasta, utilizati suruburile cu
cap imbus furnizate. Folositi cele doua gduri cu cea mai mica distanta fata de partea frontala
a bratului robotului pentru fixare.

Suporturile pentru transport sunt deja montate din fabrica. Prin urmare, pasul () este inutil daca
bratul robotului este transportat prima data.

(® Fixati carligul macaralei in urechile suportului pentru transport. Acum puteti transporta robotul.

(® Dupa transport, indepartati coltarul pentru transport atasat.
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Instalarea Transportul bratului robotului

8 Element de blocare
) \ pentru transport

\ Urechi

q

T 3 1
Suport pentru q
transport “
Element de blocare ——»|

pentru transport

Suruburi cu cap imbus

RO01137E

Fig. 3-6: Fixarea suportului pentru transport
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Transportul bratului robotului

Instalarea

3.23

RH-6SDH/6SQH

A\

ATENTIE:
@ Elementele de blocare pentru transport nu trebuie indepdrtate inainte de transport.
@ Sunt necesare intotdeauna doud persoane pentru transportul bratului robotului.

@ Tineti intotdeauna bratul robotului de punctele de prindere @ si @. Nu tineti niciodata
bratul robotului de capace, intrucdt pot apdrea deteriorari.

(@ Sunt necesare intotdeauna doud persoane pentru transport. Pentru aceasta, tineti intotdeauna
bratul robotului de punctele @ de la baza si @ de pe bratul 2, precum si de elementul A de blocare
pentru transport (consultati Fig. 3-7). Nu tineti niciodatd robotul de partile laterale sau de capace
intrucat acestea se pot desprinde si pot deteriora bratul robotului.

Bratul 1
MITSUBISH)
Bratul 2

S
| ©
y & e

Sunt necesare
intotdeauna doua
persoane pentru
transport!

Element A de blocare
pentru transport

RO01369E

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

(@ Nu tineti niciodata robotul de partea laterald sau de axe fara puncte de prindere intrucat pot
aparea deteriorari.

(® Utilizati un sasiu rulantin cazul transportului pe distante mai lungi. Tineti de punctele de prindere
doar pentru perioade scurte de timp.

@ Nu fortati capacele.
(® Evitati loviturile (fortele de impact) la transportul bratului robotului.

® Indepartati elementele de blocare pentru transport doar dupa instalarea bratului robotului.
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Instalarea Transportul bratului robotului
3.24 RH-12SDH/18SDH si RH-12SQH/18SQH
ATENTIE:
A @ Pentru a evita defectiunile, cablul macaralei trebuie atasat asa cum se aratd in Fig. 3-8.
@ Utilizati intotdeauna patru cabluri de sustinere pentru transportul robotului cu o macara.
NOTA Pastrati suporturile, suporturile pentru transport, elementele de blocare pentru transport si suru-

burile lor de fixare intr-un loc sigur pentru eventuale transporturi ulterioare.

(@ Fixati carligul macaralei in cele patru urechi ale suportului pentru transport. Asigurati-va ca toate
carligele sunt fixate bine in urechi.

(@ Acum puteti transporta robotul. in timpul transportului, cablurile si bratul robotului sau capacele
bratului nu trebuie sa se atingd unele de altele. Protejati cu material textil sau materiale similare
zonele care se pot deteriora.

(® Desprindeti cablul numai dupa instalarea robotului si indepartati elementele de blocare pentru
transport, suspensiile si suporturile atasate.

Amortizor din spuma

Ureche
Bratul 2

pentru transport

Suspensie pentru
transport

RO01370E

Fig. 3-8: Fixarea suspensiilor pentru transport

A\

ATENTIE:

De asemenea, respectati pasii mentionati anterior la transporturile ulterioare ale robotului - de
exemplu la modificarea locatiei de instalare. Daca robotul este transportat fara elementele de
blocare pentru transport si suporturile atasate sau daca este transportat in pozitie de operare, pot
apdrea situatii periculoase cauzate de modificarea centrului de greutate in timpul transportului.
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Instalarea

3.3

3.3.1

Montarea bratului robotului

Montarea robotului cu brat articulat

Tabelul de mai jos prezinta modul de montare si fixare a robotului cu brat articulat.
(@ Planeitatea bazei robotului este asigurata prin prelucrare din fabricatie.
Dacd suprafata de montaj este prea neuniforma, pot aparea functiondri necorespunzatoare ale

bratului robotului.
Fixati bratul robotului deasupra gdurilor de montaj pe cele patru margini exterioare ale bazei cu

ajutorul suruburilor cu cap imbus furnizate.

@ Aliniati bratul robotului orizontal.

(® Finisajul mediu al suprafetei de montare trebuie sa fie Ra = 6,3 um. Daca suprafata este prea asprd,
pot apdrea devieri ale pozitiei bratului robotului.

@ Pentru a evita devierile pozitiei, echipamentul periferic pe care il acceseaza robotul, precum si
bratul robotului insusi trebuie instalate pe o platformd/suprafata comuna.

(B Suportul de montare trebuie sa fie astfel conceput incat sa nu poatad aparea deplaséri, de la
sarcinile si vibratiile produse de robot.

(® indepartati elementele de blocare pentru transport doar dupa montarea bratului robotului.
@ Daca robotul este montat pe tavan, trebuie modificat parametrul MEGDIR. Informatii suplimen-

tare privind acest parametru sunt incluse in instructiunile de operare si programare ale unitatilor
de control.

Zona bazei este supusd unor sarcini siforte mari atunci cand robotul este actionat la viteze ridicate.
Asigurati-va ca suportul de montaj este adecvat pentru forte si momente ridicate, enumerate in

Tab. 3-2.

Bratul robotului Fixare Vedere de jos
F, 4-gauri de fixare @9
T
Suruburi ° j’fﬂ‘%\\f i
de fixare (4) s 1 i,‘ —
Surub imbus M8 x 35 Partea frontala ! _(¢ 3
a bratului robotului /
RV-35D/35DJ, ' Ny
RV-35Q/35Q) SN
Inel de fixare — g - T
Saib3 Parte de instalare |50
ol b 80 _|
E % 205
é 2_ 15 | 113
R0O01442E
N 4-gauri de fixare &9
G | ‘
/ - 1 T
Partea frontala
RV-65D/6SDL, . Suruburi __ a bratului robotului . e i
e fixare (4) | 5
RV-65Q/6SQL Surub imbus M8 x 40 I [
Parte de instalare
Inel de fixare — gy 9
Saibi — o F 0o |2
3 © 102.5
=4 g 205
g S 11 141
R0O01445E R0O01444E
Tab. 3-1: Montarea bratului robotului (1)
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Montarea bratului robotului

Bratul robotului

Fixare

Vedere de jos

RV-12SD/12SDL,
RV-125Q/125QL

Surub imbus M12 x 45

Inel de fixare — g

Suruburi —
de fixare (4)

Saibs — g g

Partea frontald
abratuluirobotului | g %

4-gauri de fixare @14

Parte de instalare 100

v o

T 1 150

£s

&2

RO01445E RO01446E
Tab. 3-1: Montarea bratului robotului (2)
Sarcina RV-3SD/3SDJ, RV-6SD/6SDL, RV-12SD/12SDL,
RV-35Q/3SQJ RV-65Q/6SQL RV-125Q/12SQL

Moment de inclinare M, [Nm] 410 892 1530
Moment de torsiune My [Nm] 400 892 1530
Forte de translatie in
plan orizontal Fy [N] 1000 800 1300
Forte de translatie in 1200 1400 2300

plan vertical Fy, [N]

Tab. 3-2:

Forte de reactie la baza robotului

ATENTIE:

Lainstalarearobotului, asigurati-va cd ramdne un spatiu suficientin partea din spate a bratului
robotului pentru conectarea cablului utilizat si pentru inlocuirea bateriei de backup.
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Montarea bratului robotului Instalarea

3.3.2

Montarea robotului SCARA

Tabelul de mai jos prezinta modul de montare si fixare a robotului SCARA.

(@ Planeitatea bazei robotului este asigurata prin prelucrare din fabricatie.
Daca suprafata de montaj este prea neuniformd, pot aparea functionari necorespunzatoare ale

bratului robotului.
Fixati bratul robotului deasupra gaurilor de montaj pe cele patru margini exterioare ale bazei cu
ajutorul suruburilor cu cap imbus furnizate.

(@ Aliniati bratul robotului orizontal.

® Finisajul mediu al suprafetei de montare trebuie sé fie Ra = 6,3 um. Daca suprafata este prea aspra,
pot aparea devieri ale pozitiei bratului robotului.

@ Pentru a evita devierile pozitiei, echipamentul periferic pe care il acceseaza robotul, precum si
bratul robotului insusi trebuie instalate pe o platformd/suprafata comuna.

(® Suportul de montare trebuie sa fie astfel conceput incat sa nu poatd aparea deplaséri, de la
sarcinile si vibratiile produse de robot.

(® Indepartati elementele de blocare pentru transport, suspensiile si suporturile doar dupa monta-
rea bratului robotului.

@ Zonabazeieste supusa unor sarcini siforte mari atunci cand robotul este actionat la viteze ridicate.
Asigurati-va ca suportul de montaj este adecvat pentru forte si momente ridicate, enumerate in
Tab. 3-4.

Bratul robotului Fixare Vedere de jos
92
" Fy 180
) (b :
uruburi — - Parte de instalare o
de fixare (4) e (standard) ‘
Surub imbus M8 x 40 14| i
§ =
RH-6SDH, d .
Lk I
RH-6SQH g B— 10
Inel de fixare — g
Saibs — e
. )
20? 200
3 4-gauri de fixare &9 J Distanta pentru
M intretinere
R001447E RO01448E
o 122
. [
M 240
; (b
uruburi R Parte de instalare _ a0
de fixare (4) e (standard)
Surub imbus M12 x 45 |

200

RH-125QH/185QH
Inel de fixare —— g
Saiba ——-¢

l = 7 o
RH-12SDH/185DH, d . ; f
N

e

T 240 |
4-gauri de fixare @16 Distanta pentru

intretinere

R001447E RO01449E

Tab. 3-3: Montarea bratului robotului

S MITSUBISHI ELECTRIC



Instalarea Montarea bratului robotului

Ao RH-6SDH, RH-12SDH/18SDH,
Sarcina RH-6SQH RH-12SQH/18SQH
Moment de inclinare M| [Nm] 380 1310
Moment de torsiune My [Nm] 410 1440

Forte de translatie in
plan orizontal Fy; [N] 920 1900

Forte de translatie in
plan vertical Fy, [N] 570 1280

Tab. 3-4: Forte de reactie la baza robotului

ATENTIE:

Lainstalarearobotului, asigurati-va cd ramdne un spatiu suficientin partea din spate a bratului
robotului pentru conectarea cablului utilizat si pentru inlocuirea bateriei de backup.
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Manevrarea unitatii de control Instalarea

3.4 Manevrarea unitatii de control

Aceasta sectiune descrie manevrarea si montarea unitatii de control.

3.4.1 Transportul unitatii de control CR2D si al unitatii de actionare DU2

ATENTIE:
Sunt necesare intotdeauna douad persoane pentru transportul unitatii de control sau al unitatii de

actionare. Pentruridicare, prindeti de partea din fata si de partea din spate. Nu prindeti niciodata
unitatea de control sau unitatea de actionare de comutatoare sau de conexiunile de cuplare.

RO01450E

Fig. 3-9: Transportul unitdtilor de control CR2D si al unitdatilor de actionare DU2
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Instalarea

Manevrarea unitatii de control

3.4.2

Transportul unitatilor de control CR3D si al unitatilor de actionare DU3

A\

ATENTIE:

Utilizati fie un sasiu rulant, fie o macara pentru transportul unitdtii de control sau al unitatii de
actionare. Sunt necesare intotdeauna doud persoane pentru transportul unitdtii de control sau
al unitatii de actionare.

/ \ Urechi de ridicare

N
¥ A o
e il Jololcli=
o) Qe®
@%
‘0 MITSUBISHI weLra oo ol
\\\\\ ]
J

Transport cu sasiu rulant Transport cu macara

RO01451E

Fig. 3-10: Transportul unitdtilor de control CR3D si al unitdtilor de actionare DU3

Pentru transportul cu macara, fixati carligul macaralei in urechile unitatii de control sau ale unitatii de
actionare. Acum puteti transporta unitatea de control sau unitatea de actionare.

Seria SD-/SQ



Manevrarea unitatii de control Instalarea

343

Montarea unitatii de control CR2D si a unitatii de actionare DU2

Montarea unitatii de control CR2 si a unitatii de actionare DU2 sunt prezentate in figura urmatoare.
Respectati urmatoarele puncte:

@ Unitatea de control si unitatea de actionare pot fi instalate atat orizontal, cat si vertical. In acest
manual este descrisa doar instalarea orizontala. Puteti obtine informatiile necesare pentru instala-
rea verticala a unitatii de control sau a unitatii de actionare de la agentul dvs. de vanzari MITSUBISHI.

® Nu blocati orificiile de ventilare de la baza unitatii de control sau a unitatii de actionare. Asigurati-
va i exista o distanta de cel putin 7 mm sub unitate. In acest scop, asezati unitatea pe picioarele
sale de plastic sau utilizati distantatoare daca fixati unitatea cu suruburi.

@ Asigurati-va ca exista o distanta laterala de cel putin 145 mm si o distanta in partea din spate de
cel putin 250 mm.

@ Luati masurile necesare pentru a evita temperaturi ambiante excesive (max. 40 °C) daca unitatea
de control sau unitatea de actionare este instalata intr-un panou de control.

> 145 mm =145 mm

e TT— > 250 mm

>7 mm

Z

RO01052E

Fig. 3-11: Montarea unitatii de control CR2 si a unitdtii de actionare DU2
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Instalarea

Manevrarea unitatii de control

3.4.4

Montarea unitatii de control CR3D si a unitatii de actionare DU3

Montarea unitatii de control CR3D si a unitatii de actionare DU3 sunt prezentate in figura urmatoare.
Respectati urmatoarele puncte:

@ Asezati unitatea de control sau unitatea de actionare pe sinele cu talpa.

® Nu blocati orificiile de ventilare din partea din spate si de pe peretii laterali ai unitatii de control
sau ai unitatii de actionare.

@ Asigurati-va cd existd o distanta de cel putin 200 mm in partea stangd, o distanta de cel putin 300 mm
in partea dreapta si o distanta de cel putin 500 mm in partile din fata si din spate.

@ Daca este necesar, luatimasurile necesare pentru a preveni temperaturile ambiante excesive (max.40°C).

@D MITSUBISHI
@

@

ELFA o Tl
le mirsuBIsHI

CR3-700M/DU3-700M CR3-700/DU3-700
8 (=3
o 200 450 300 3 200 450 300
[ 1
o (=3
¥ ! ! 2 ! I

500
450

N

500
450

RO01453E

Fig. 3-12: Montarea unitdtii de control CR3D si a unitdtii de actionare DU3
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Instalarea modulului CPU Robot Q172DRCPU Instalarea

3.5 Instalarea modulului CPU Robot Q172DRCPU

Note privind instalarea

@ |Instalati intotdeauna rack-ul orizontal intrucat doar astfel este asigurata o ventilare suficienta.

RO01054E

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

@ Unitatile nutrebuie amplasate in pozitie culcata sau verticala, intrucat aceastaimpiedicd o ventilare
suficienta.

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

RO01055E

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

@ Rack-urile trebuie instalate pe o suprafata plana pentru a preveni deformarea.

@ CPU-ul robotului trebuie instalat la distanta de dispozitivele electromagnetice de comutare, care
pot cauza vibratii si perturbatii.

@ Daca in panoul de comanda exista un dispozitiv care genereaza perturbatii mari si caldura si acest
dispozitiv este instalat in fata modulului CPU Robot, trebuie mentinuta o distanta de cel putin
100 mm intre acest dispozitiv si CPU. Dispozitivul ar putea fi instalat, de exemplu, pe partea
interioard a panoului de comanda. Daca CPU-ul robotului si un astfel de dispozitiv suntamplasate
unul langa celalalt, intre ele trebuie asigurata o distanta minima de 50 mm.

cel putin

cel putin .
100 mm cel putin

50 mm

Contactor principal,
releu sau dispozitiv similar

RO01055E

Fig. 3-15: Dispunerea modulelor in panoul de comanda
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Instalarea

Instalarea modulului CPU Robot Q172DRCPU

3.5.1

Instalarea si demontarea modulelor

Aceastad sectiune va prezinta modul de instalare a modulelor pe rack, de exemplu o unitate de ali-
mentare, un modul PLC sau un modul CPU Robot.

ATENTIE:
@ Alimentarea de la retea trebuie intotdeauna intreruptd inainte de instalarea unui modul.

@® Dacd modulul nu este asezat corect peste clema de pe rack, pinii conectorului modulului se
potindoi.

Instalare

@ (intrerupeti alimentarea de la retea!

@ Asezati modulul cu clema inferioard in ghidajul de pe rack.

@ Apoi apdsati modulul in rack pana cand se aseaza complet pe rack.
[ ]

Fixati suplimentar modulul cu un surub (M3 x 12) in cazul in care pot aparea vibratii. Acest surub
nu este furnizat cu modulul. CPU-ul robotului trebuie fixat intotdeauna cu un surub de fixare.

Rack

Modul

Ghidaj

Clema

Clema

Element de blocare

QHO007E

Fig. 3-16: Instalarea modulului
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Instalarea modulului CPU Robot Q172DRCPU Instalarea

Demontarea

ATENTIE:
A @ Alimentarea de laretea trebuie intotdeauna intreruptd inainte de demontarea unui modul.
@ La scoaterea unui modul, asigurati-va cd toate suruburile de fixare sunt desfacute si clema
modulului nu mai este introdusd in ghidaj. in caz contrar, dispozitivele de montare de pe
modul se pot deteriora.

Pentru scoaterea modulului, tineti-l cu ambele
maini si apasati clema superioara in jos.

Cu clema apasata, inclinati usor modulul in jos.
Clema inferioara actioneaza ca punct de pivotare.

Acum ridicati clema inferioara din ghidaj si scoa-
teti modulul.

QHO008E

Fig. 3-17: Scoaterea modulului

ATENTIE:
A @ La scoaterea CPU-ului robotului, retineti cd radiatorul modulului poate fi foarte fierbinte.
Exista riscul unor arsuri.
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Instalarea

Imp&mantarea sistemului robotului

3.6

impamantarea sistemului robotului

Instructiuni generale privind impamaéantarea sistemului robotului
In Fig. 3-18 sunt prezentate trei moduri de impamantare.
@ impamantarea separata este solutia cea mai buna.
- Bratul robotului este impamantat la o gaura cu filet M4 (consultati Fig. 3-19) de la baza.

- Unitatea de control este impamantata la conexiunea cablului de retea (alimentare).
Pentru a impamanta unitatea de control, procedati conform descrierii de la sectiunea 4.2.

@ Daca este posibil, impamantarea bratului robotului trebuie sa fie separata de cea a altor unitati/
dispozitive.

@ Sectiunea transversala minima a cablului de impamantare trebuie sa fie de 3,5 mmZ.
@ Cablul de impamantare nu este inclus in furnitura de baza a robotului.

@ Cablul de impamantare trebuie sa fie cat mai scurt posibil.

Bratul robotului

Unitate de
control si com-
puter personal

Bratul robotului

Unitate de
control si com-
puter personal

M)

Bratul robotului

M)

Unitate de
control si com-
puter personal

)
U/

1

fmpdmantare separata
(cea mai buna solutie)

fmpamantare comuna
(permisad)

impamantare paralela
(solutie buna)

RO00451E

Fig. 3-18: impdamantarea sistemului robotului

Seria SD-/SQ



Imp&mantarea sistemului robotului Instalarea

impamantarea bratului robotului
(D Utilizati un cablu de impamantare cu o sectiune minima de 3,5 mm?’.

(2 Verificati daca exista depuneri in zona din jurul surubului de impamantare (A) si indepartati even-
tualele depuneri cu ajutorul unei pile.

(® Fixati cablul de impamantare cu ajutorul surubului de impamantare (M4 x 10) de conexiunea de
impamantare a bratului robotului (consultati aici Fig. 3-19).

|

—
bratul robotului%ﬁ

surub de—>§ |
fmpamantare ISP \
M4 x10 surub de n_'
impamantare %
M4 x 10 S ke
>

conexiune de impamantare de cel putin
3,5 mm?
(neinclusa in materialele livrate)

Robot cu brat articulat Robot SCARA

RO01300E, RO01457E

Fig. 3-19: impdmantarea bratului robotului
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Conectarea

Conectarea cablului de conexiune

4

4.1

4.1.1

Conectarea

Acest capitol explica modul de conectare a cablului de conexiune, conectarea la retea, conectarea co-
mutatorului STOP DE URGENTA si conectarea consolei de programare.

Conectarea cablului de conexiune

Conectarea bratului robotului la unitatea de control

Figura urmatoare prezinta conectarea cablului de conexiune intre bratul robotului si unitatea de control.

CR3D sau DU3

L

Cablu de semnal (CN2) I

Bragul robotului CN2 < Cablu de control (CN1)

°° 4

CR2D sau DU2

RO01459E

Fig. 4-1: Conectarea cablului de conexiune
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Conectarea cablului de conexiune Conectarea

NOTA

(@ Asigurati-va ca unitatea de control sau unitatea de actionare este opritd. Comutatorul [POWER]
trebuie sa fie pe pozitia "OFF".

(@ Conectaticablul de alimentare side control la bratul robotului sila unitatea de control sau unitatea
de actionare. Pentru aceasta, impingeti in fata elementul de blocare si conectati fisa in prizd. Nu
trageti excesiv de cablu si nu il indoiti. Cablul se poate deteriora.

Conectorul de pe bratul
robotului

<— Mecanism de blocare

Fisa conectorului

R001085C

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

(® Apasatiin jos mecanismul de blocare de pe fisa. Fisa nu poate fi scoasa in aceasta pozitie. Pentru
adecupla conexiunea, apasatiin sus mecanismul de blocare. Fisa poate fi scoasa in aceastd pozitie.

Forma fiselor este diferitd pentru cablul de control si cablul de alimentare. Daca este conectata
incorect, fisa se poate deteriora.

ATENTIE:

Cablul de conexiune standard intre bratul robotului si unitatea de control sau unitatea de
actionare este adecvat numai pentru pozare fixa. El nu trebuie utilizat intr-un sistem mobil.
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Conectarea

Conectarea cablului de conexiune

4.1.2 Conectarea modulului CPU Robot la unitatea de actionare

Conectarea modulului CPU Robot Q172DRCPU la unitatea de actionare DU2

ATENTIE:

@ Asezati intotdeauna capacul de protectie pe conexiunea SSCNET-Ill atunci cdnd nu este
conectat niciun cablu. In caz contrar, depunerile de impuritati ar putea afecta transmisia si
ar putea cauza functiondri necorespunzatoare.

® Nu scoateti cablul SSCNET-1II atdt timp cdt alimentarea modulului CPU sau a unitatii de
actionare este pornita.

Nu priviti niciodata direct lumina emisa de modulul CPU sau de conexiunile SSCNET-III ale
unitdtii de actionare sau capatul liber al cablului SSCNET-1ll. Lumina emisa de acestea res-
pecta standardul IEC60825-1 al clasei laser 1 si poate cauza o iritare a ochilor daca este
privita direct.
OPT
Cablu TU pentru robot
Unitate de actionare DU2 CON3 2QTUCBL1OM
’ 2 miezuri de ferita
— Cablu SSCNET-III
= — - Emi CPUrobot pisp i/
- P Cablu EMI pentru robot Cablu DISP pentru robot
- ——— - 2Q-EMICBL 10M
- - - - Miez ,
m— de ferita
= %3
— ~
. Ty Reck
Sursa de Cablu TU pentru robot
CNDISP Cablu EMI pentru robot alimentare PLC N 2Q-TUCBL 10M
2Q-EMICBL 10M Cablu SSCNET-I 2 miezuri de ferita
Cablu DISP pentru robot MR-J3BUS 10M-A Miez de ferita
~ 2Q-DISPCBL 10M
Indepértati 20-30 mm din izolatia firului cablului TU si conec- g;l;zrg:gtpu
tati ecranulla terminalul deimpamantare din partea din spate
a unitatii de actionare.
O =<5 sssss=< - W
A A
Izolatia firului 20-30mm |zolatia firului
Ecran
RO01509E
Fig. 4-3: Conectarea modulului CPU Robot la unitatea de actionare DU2
NOTA Conectati ecranul cablului TU la cablul de impamaéntare de pe carcasa unitatii de actionare pentru
a preveni perturbatiile electromagnetice
Seria SD-/SQ



Conectarea cablului de conexiune Conectarea

Conectarea modulului CPU Robot Q172DRCPU la unitatea de actionare DU3

ATENTIE:

@ Asezati intotdeauna capacul de protectie pe conexiunea SSCNET-IIl atunci cdnd nu este
conectat niciun cablu. in caz contrar, depunerile de impuritati ar putea afecta transmisia si
ar putea cauza functiondri necorespunzatoare.

® Nu scoateti cablul SSCNET-II atdt timp cdt alimentarea modulului CPU sau a unitdtii de
actionare este pornita.
Nu priviti niciodata direct lumina emisa de modulul CPU sau de conexiunile SSCNET-1II ale
unitdtii de actionare sau capatul liber al cablului SSCNET-1ll. Lumina emisa de acestea res-
pecta standardul IEC60825-1 al clasei laser 1 si poate cauza o iritare a ochilor daca este
privita direct.

Unitate de actionare DU3

Unitate booster 1 Unitate de interfata CPU robot

Unitate booster 2

EMI CPU robot

Cablu EMI pentru
2Q-EMICBL 10M

s

Miez de

/ ferita
TG

/ A ™ e
e

Sursa de

alimentare PLC Cablu TU pentru robot

L 2Q-TUCBL 10M

Sl 2 miezuri de ferita

Cablu SSCNET-III
MR-J3BUS 10M-A

& ] B = — 3 Miezdg
Sl . ferita CPU robot
Mufa de cablu Q172DRCPU

(partea inferioara a carcasei)

Indepartati 20-30 mm din izolatia firului cablului TU si conec-
tati ecranul cu o cleméd de impamantare la carcasa unitatii de

actionare.
B s
Izolatia firului 20-30 mm Izolatia firului
Ecran
RO01510E
Fig. 4-4: Conectarea modulului CPU Robot la unitatea de actionare DU2
NOTA Conectati ecranul cablului TU cu o clema de impamantare la carcasa unitatii de actionare pentru

a preveni perturbatiile electromagnetice. Conectati ecranul pe partea modulului CPU cu o clema
de impdmantare la potentialul prizei de pamant.
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Conectarea Conectarea la retea si impamantarea
4.2 Conectarea la retea siimpamantarea

Consultati sectiunea 3.6 pentru modul de impamaéntare a bratului robotului.

ATENTIE:

A Efectuati lucrdrile de conectare la unitatea de control sau la unitatea de actionare numai dupa
ce comutatorul principal de alimentare este fixat pe pozitia oprit si este protejat impotriva
repornirii.

4.2.1 Unitatea de control CR2D si unitatea de actionare DU2

(@ Asigurati-va ca alimentarea de la retea si comutatorul de alimentare al unitatii de control sau al
unitatii de actionare sunt oprite.

(@ Desfaceti cele patru suruburi @ de pe capacul @ si indepartati capacul. Desfaceti cele patru
suruburi @ de pe capacul comutatorului de alimentare @ si indepartati acest capac.

® Indepartati capacul terminalelor de la comutatorul de alimentare @.

@ Pregatiti cablul de retea (alimentarea) si cablul de impamantare. Utilizati un cablu cu o sectiune
minima de 2,5 mm?,

(® Conectati cablul de retea la terminalele comutatorului de alimentare in conformitate cu Fig. 4-5.
Conectati cablul deimpamantare la conexiunea de impamantare marcatd PE @ la carcasa unitatii
de control.

(® Fixatilaloc capacul terminalelor de la comutatorul de alimentare. Veti auzi un pocnet atunci cand
se fixeaza pe pozitie.

@ Pozati cablul de alimentare prin orificiul pentru cablu din capacul posterior @.

Fixati la loc capacul si capacul comutatorului de alimentare.

Vedere A

RO01460E

Fig. 4-5: Conectarea cablului de retea si impdmdantarea la unitatea de control CR2D si la unitatea de
actionare DU2
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Conectarea la retea si impamantarea Conectarea

4.2.2

Unitatea de control CR3D si unitatea de actionare DU3

(@ Asigurati-va ca alimentarea de la retea si comutatorul de alimentare al unitatii de control sau al
unitatii de actionare sunt oprite.

(@ Desfaceti cele doua suruburi @ ale usitei @, rotiti comutatorul [POWER] pe pozitia "OFF" si
deschideti usita.

® Indepartati capacul terminalelor @ de la comutatorul de alimentare apasand mecanismul de
blocare in sus si apoi indepartati capacul.

@ Pregatiti cablul de retea (alimentarea) si cablul de impamantare. Utilizati un cablu cu o sectiune
minima de 2,5 mm?.

(® Desprindeti conexiunea cablului din lateral @ si introduceti cablul de alimentare si cablul de
impamantare prin conexiunea cablului.

(® Conectati cablul de retea la terminalele comutatorului de alimentare in conformitate cu Fig. 4-6.

@ Conectaticablul deimpamantare la conexiunea de impamantare @ (surub M5) la panoul de joasa
tensiune.

Fixati la loc capacul terminalelor @ de la comutatorul de alimentare. Veti auzi un pocnet atunci
cand se fixeaza pe pozitie.

(® Strangeti conexiunea cablului.

inchideti usita unitatii de control @). Veti auzi un pocnet atunci cand usita se fixeaza pe pozitie.
Fixati usita cu suruburile @.

o Q @) 0

il
il

N A | oll|--=ve—

[ 2l
AR

 {@F
|
|

@)

Zon"a A

Panou de joasa tensiune

MITSUBISHI MELFA crad-Ts: g

(e

Mecanism de blocare

De la stanga la dreapta: L1, L2, L3

Cablu de S
fmpamantare Vedere detaliata
azonei A

RO01461E

Fig. 4-6: Conectarea cablului de retea si impdmdntarea la unitatea de control CR3D si la unitatea
de actionare DU3
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Conectarea

Conectarea STOPULUI DE URGENTA

4.3

Conectarea STOPULUI DE URGENTA

Conexiune pentru butonul de STOP DE URGENTA
@ launitateade control CR2D sila unitatea de actionare DU2 folosind fisa din partea din spate a unitatii,
@ launitatea de control CR3D sila unitatea de actionare DU3 folosind fisa de lamodulul de siguranta.

Intrarile de STOP DE URGENTA sunt de obicei libere (consultati Fig. 4-8). Butonul de STOP DE URGENTA,
contactul de inchidere a usii si 0 unitate de activare trebuie sa fie conectate de catre utilizator.

Unitate de control CR2D sau
unitate de actionare DU2

-

- !

< IIIIIIII1 N <
-I' " 78 s 0"
> - .

— — |
<30cm
EMGOUT

4 EMGIN
Miez de ferita

Unitate de control CR3D sau
unitate de actionare DU3

Modul de siguranta

EMGOUT H—Tg
g <30cm | &
EMGIN #'E; —
Miez O

[® MITSUBISHI o MELFA CRID-TRS2

Cablu

RO01462E

Fig. 4-7: Conexiune pentru circuitul de STOP DE URGENTA
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Conectarea STOPULUI DE URGENTA Conectarea

ATENTIE:
Nu efectuati un test de supratensiune.

Unitate de control sau
Utilizator unitate de actionare Utilizator
h OoP B 4
EMG. stop EMG. stop
EMGOUT1

—— e 211 2 EMGIN1
1A — lesire pentru mesaj . ! | 1A

® de eroare al robotului : ! ! ® Punte
® |2A : |—<>J|s olo ® |2 z:l
® |30 — lesire pentru . t t Releu ® 3A [«—— Comutator N
® |4 mod de operare : : : @ ®|an STOP DE URGENTA
_ .
® |sA lesire pentru controlul ! : : ® A Punte
® |6A axei auxiliare (AXCM1) « | | X [6A
. | ! +24V q®|7A
| 24 GND
: | Releu ®|8A fe— Contact de inchidere
< a usii
: : +24V ®| oA ¥
T0A|e——
| | 24GND Releu ® o Unitate de activare
| | D ® 1A}
| |
. | 1 +24V
24 GND
EMGOUT2 . : : ? IN2
® 18— lesire pentru mesaj | | B zj Punte
® |28 de eroare al robotului . oio olo 5B
® |38 ——" lesire pentru . Releu 38 [«—— Comutator ;
® |48 |— mod de operare : 48 STOP DE URGENTA
® |58 lesire pentru controlul . Punte
® |68 axei auxiliare (AXCM2) 6B

~
@

24GND t24V

o)
@

'~ Contact de inchidere
« a usii
10B [«——

11B|e——

Releu

® 24V

24 GND Releu

)
@

Unitate de activare

B R

24 GND

RO01463E

Fig. 4-8: Cablarea internd a circuitului de STOP DE URGENTA

EMGOUT
EMGOUT1 EMGIN2 EMGIN1
@G 118 11A
@OI©
@M ©| [za] (58]

(@I Terminal de conexiuni

1l (pentru fire de
epual 0,2-0,75 mm?)

Mecanism de blocare

00000000000
SEEEEEEESEE
SEEE8888888| £
00000000000,
EBEEEEEEEEE

N| (W [ v ~
0| || [ ([0 ==}

7A] Terminal de

conexiuni
(pentru fire de
0,2-0,75 mm?)

RO01464E

Mecanism de blocare

T~

Fig. 4-9: Alocarea terminalelor pentru fisa STOPULUI DE URGENTA
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Conectarea STOPULUI DE URGENTA

Conectarea la terminale

(@ Indepartati aprox. 7 mmdinizolata cablului. Rasuciti capatul dezizolat al cabluluiinainte de a realiza
conectarea.

(@ Apasati in jos arcul de blocare cu ajutorul unei surubelnite (varf: 1,4 mm-2,4 mm).

(® Conectati comutatorul STOP DE URGENTA la terminalele 3A-4A, 3B-4B, contactul de inchidere
a usii la terminalele 8A-9A, 8B-9B si unitatea de activare la terminalele 10A-11A, 10B-11B.

@ Introduceti capetele rasucite ale cablului in terminalul de conexiuni. Scoateti surubelnita din
mecanismul de blocare.

7mm

]

-

RO01465E

Fig. 4-10: Conectarea la terminale

ATENTIE:

@ Conectati comutatorul STOP DE URGENTA intr-un loc usor accesibil de léngd robot. Dacd
robotul se comportd anormal, trebuie sa-l opriti imediat.

@ Radsuciti capetele de cablu cu atentie atunci cdnd le conectati la fisa EMGIN pentru a preveni
scurtcircuitele cu terminalele invecinate. Capetele cablurilor nu trebuie sd fie niciodatd
cositorite intrucat se pot sldbi in timpul operarii.
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4.4 Circuite de siguranta

Exemplul 1

Figura urmatoare prezinta un exemplu de configuratie a unui circuit de sigurantd atunci cand sunt uti-
lizate doua unitati de control, o sursa de alimentare externa, un contact de inchidere a usii si o unitate
de activare.

Unitate de control 1 @ Unitati periferice
STOP DE
URGENTA a2 | Nealocat SR beD e
unitate de — 1A/18 al sistemului ) Sigurants
control Q]__ A28 1 (furnizat de utilizator) igurant " =
3A/38 D — :
STOP D.E RA 4A/4B [cu a(l\onaﬁ
URGE[\ITA ’—C\ 5A/5B pozitiva : ‘Monitor o
Consola de @** — Mo Nealocat ‘ Sigurants Circuit
programare —i—ﬂj_&—i:l—{l:, intern de
~—_ wadionare siguranta
pozitiva
Intrare pentru — I onior
contact de usa .
8A/8B U§a
@ 9A/98 D
° \
EMGIN1/2 Lo
Circuit ® lesire pentru
intern de Do | tesiee contact de usa 04;
siguranta 2428 1} nclusiv < 7
SW STOP DE URGENTA
@ 1
; ——&——0
,—/AM }Ie§ire pentru D — O—\
lesire de control  (sAss8 #*3 ! mod de operare
Axe auxiliare g:‘ww emcouri2 | Unitate de activare
L
[EMGOUT1/2 10A/108 )
Unitate de control 2
STOP DE
URGENTA evon2 | Intrare STOP DE
unitate de s | URGENTA extern
control | [ 2n/28
| 3a38 1
STOP DE D 4A/4B T |
URGENTA 5A/58 |
Consold de CD?? o on/6B
programare
Intrare pentru
contactde usa
! 8A/8B
@) —onis
EMGIN1/2
Circuit
intern de N8 lesire
siguranta ey
SW STOP DE URGENTA
} lesire pentru
lesire de control ?ﬂ‘ mod de operare
Axa auxiliard  Sowes Intrare unitate de activare
[EMGOUT1/2 . Punte
RO01514E
Fig. 4-11: Configuratia unui circuit de sigurantd (exemplul 1)
NOTA Pentru a facilita intelegerea, anumite informatii au fost omise din figurd; prin urmare, figura se

abate de la conditiile reale ale produsului.
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Conectarea Circuite de siguranta
Intrare STOP DE URGENTA 1/0 conectata
Comutator STOP DE URGENTA extern | 4
Contact de usa | v
Intrare unitate de activare | 4
lesire eroare (0] —
lesire axa auxiliara (e} —
lesire mod de operare (0] —
Conexiune releu extern — v

Tab. 4-1: Intrdrisi iesiri
Exemplul 2
Figura urmatoare prezintd un exemplu de configuratie a unui circuit de siguranta folosind iesirea pen-
tru a activa modul de operare.
Unitate de control 1 Unitati periferice
STOP DE
URGENTA EMGIN1/2 lTéE?EiﬁEoeiifn
unitate de L—‘ A1 ’ legie pentru
control — v Punte 2?3;’(2;31“‘»"““"
- 338 (furnizat de utilizator) 1=
STOP DE
URGENTA @ 3 — Cireu
Consola de 4%:'“/63 Usa  Circuit
programare @F* e L |ptern d%
. siguranta
Intrare pentru lesire pentru } ‘
N sass | contactdeusd  contactde usa L 4%
- @ 9A/9B — I j
EMGIN1/2 I
Circuit ® i
intern de Saane L esre
siguranta }‘sr\‘lslg?gr’ DE URGENTA
' lesire pentru
i mod de operare Unitate de
’_/ 443 P activare —
lesire de control  [}5A/58 nt
Axe auxiliare  Leaes EMGOUT1/2 Sn'i'?a"fe de activare
EMGOUT1/2 1} 10A/108
@A 11A/118 i o —
|
casetd JOG
RO01515E
Fig. 4-12: Configuratia unui circuit de sigurantd (exemplul 2)
NOTA Pentru a facilita intelegerea, anumite informatii au fost omise din figurd; prin urmare, figura se

abate de la conditiile reale ale produsului.
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Circuite de siguranta Conectarea
Intrare STOP DE URGENTA 1/0 conectata
Comutator STOP DE URGENTA extern | v
Contact de usa | (4
Intrare unitate de activare | v
lesire eroare 0 _
lesire axa auxiliara (0] —
lesire mod de operare (0} (4
Conexiune releu extern — —
Tab. 4-2: Intrdri si iesiri
_ lesire pentru EMG
STOPUL DE URGENTA al sistemului
Mod de operare Mi
lesire contact de usa M inchis
Mod servo ON, Consolé de programare W
Comutator ACTIVARE, Consold de programare ﬁmi
Unitate de activare nchiis deschis
10 STOP DE URGENTA/unitate de control ‘ W
Amplificator robot i ON l> ON L
R001516E

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

4.5

Conectarea consolei de programare

Aceasta sectiune descrie modul de conectare a consolei de programare cu alimentarea oprita. in cazul in
care conectarea, deconectarea consolei se face cu alimentarea pornitd, este emis un semnal de eroare.
Utilizati fisa falsa daca doriti sa actionati robotul fara conectarea consolei de programare.

ATENTIE:
Nu trageti si nu indoiti excesiv cablul de conexiune! In caz contrar, cablul se poate deteriora.

Conectarea consolei de programare
(@ Opriti unitatea de control sau unitatea de actionare.

(@ Conectati cablul consolei de programare la conectorul pentru consolad de programare a unitatii
de control sau a unitatii de actionare. Mecanismul de blocare trebuie sé fie indreptat in sus. Veti
auzi un pocnet atunci cand conexiunea este corecta.

Conectorul s )
pentru consola Vedere detaliata a zonei A

de programare

Mecanism de blocare

Consola
de programare

Fisa fals3 ~——

—

RO01466E

Fig. 4-14: Conectarea consolei de programare

Decuplarea conexiunii dintre unitatea de control sau unitatea de actionare si consola de programare
@ Opriti unitatea de control sau unitatea de actionare.

(@ Ridicati in sus mecanismul de blocare de pe conectorul fisei consolei de programare. Prindeti de
fisa din zona B si trageti in sus pentru a o scoate.

(® Instalati fisa falsa daca doriti sa actionati robotul fara conectarea consolei de programare.
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Pornirea

Calibrarea sistemului robotului

5

5.1

5.1.1

Pornirea

Calibrarea sistemului robotului
Procedura de lucru

Aceasta sectiune va ofera instructiuni pas cu pas privind modul de pornire a tensiunii de control si
a consolei de programare. Apoi descrie modul de ajustare si salvare a pozitiei de baza.

A

ATENTIE:

Pentru a asigura o functionare perfectd a robotului, mai intdi trebuie setatd pozitia de baza, iar
aceastd operatiune trebuie efectuatd intotdeauna dupd despachetare sau reconfigurare (a bra-
tului sau a unitadtii de control).

5.1.2

Pregatirea sistemului pentru modul de intretinere

Pregadtirile care trebuie efectuate pentru lansarea meniului de intretinere sunt descrise in sectiunea
urmatoare.

Pasul 1: Porniti tensiunea de alimentare

PERICOL:
Asigurati-va cad nu existd persoane in zona de miscare a bratului robotului.
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Calibrarea sistemului robotului Pornirea

NOTA

(@ Actionati comutatorul [POWER] de pe partea frontala a unitatii de control pe pozitia "ON".

(@ LED-urile de control de pe unitatea de control clipesc scurt. "0.100" apare pe afisajul STATUS
NUMBER.

Unitate de control CRD sau
unitate de actionare DU2

Comutator [POWER] : 5

Unitate de control CRD sau
unitate de actionare DU3

ag

Comutator [POWER] ——

RO01467E

Fig. 5-1: Pornirea alimentdrii

Mesajul de eroare C0150 este emis la prima pornire a unitatii de control sau a unitatii de actionare.
In acest caz, introduceti numarul de serie al bratului robotului in parametrul RBSERIAL. Modul de

introducere a numarului de serie in parametru este descris la pasul 3.
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Calibrarea sistemului robotului

Pasul 2: Porniti consola de programare

(@ Fixati comutatorul [MODE] al unitatii de control sau al unitatii de actionare pe "MANUAL".

RO01468E

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

(@ Fixati comutatorul [ENABLE/DISABLE] al consolei de programare pe "ENABLE".

(® Pe afisaj apare meniul principal.

0 Sus: dezactivat
:‘5& Jos: activat (ilumineaza)

Comutator [ENABLE/DISABLE]

RO01469E

Fig. 5-3: Pornirea consolei de programare

ATENTIE:

Pentru a obtine controlul exclusiv al sistemului robotului, trebuie sa fixati comutatorul [ENABLE/
DISABLE] al consolei de programare pe pozitia "ENABLE". Functiile de control ale unitatii de
control sunt dezactivate in aceasta stare. Din motive de sigurantad, toate comutatoarele STOP
DE URGENTA si STOP ale sistemului sunt intotdeauna active.
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Pasul 3: Introduceti numarul de serie

Mesajul de eroare C0150 este emis la prima pornire a unitatii de control sau a unitatii de actionare. In
acest caz, introduceti numarul de serie al bratului robotuluiin parametrul RBSERIAL. Numarul de serie
este localizat pe placuta de tip din partea din spate a bratului robotului.

(@ Apasati tasta [RESET] de pe consola de programare pentru a reseta eroarea.

(@ Apoi apasati tasta [EXE]. Apare meniul principal.

MELFA RV-12SD Ver. 1.0 <MENU>
CRnD-7xx

1.FILE/EDIT 2.RUN
COPYRIGHT (C) 2007 MITSUBISHI ELEC 3.PARAM. 4.0RIGIN/BRK
TRIC CORPORATION ALL RIGHTS RESE 5.SET/INIT.

RVED

RO01470E

(® Apasati tasta [3] pentru a lansa meniul parametrilor.

<MENU> <PARAMETER> NAME( )
ELE( )

1.FILE/EDIT 2.RUN DATA

3.PARAM] 4.0RIGIN/BRK ' ( )

5.SET/INIT.

RO01471E

@ Introduceti "RBSERIAL" in caseta "NAME".

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

( ) —) | ( )

RO01472E

(® Apasati tasta pentru "DATA" [F1] si introduceti numarul de serie al bratului robotului. Apésati
tasta [EXE] pentru a confirma inregistrarea. Este emis un sunet, iar valoarea este stocata.

<PARAMETER>  NAME(RBSERIAL )

ELE( ) <PARAMETER>  (RBSERIAL ) )

DATA

( ) IIIIIII|'>

XXXXXXX

R001473E
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Pornirea Calibrarea sistemului robotului

(® Apasati tasta pentru caseta "CLOSE" [F1]. Pe afisaj apare meniul principal.

<PARAMETER>  NAME(RBSERIAL ) <MENU>
ELE( )
DATA 1. FILE/EDIT 2.RUN
XXXXXXXX 3.PARAM.| 4.0RIGIN/BRK
( ) —] 5.SET/INIT.

RO01474E
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5.1.3

Setarea pozitiei de baza (punct de origine)

Pozitia de baza este setatd dupa livrarea robotului prin intermediul inregistrarilor de date. Datele furni-
zate de producator pentru pozitia de bazd prevdzutd se afla pe fisa produsului din cutia bratului robotului.
De asemenea, datele sunt incluse pe un autocolant de pe robot:

@ pentru RV-3SD/3SDJ si RV-35Q/3SQJ pe partea interioara a capacului A al bratului

@ pentru RV-65D/6SDL, RV-6SQ/6SQL, RV-125D/12SDL si RV-125Q/12SQL pe partea interioara a capa-
cului B al bratului

@® pentru RH-6SDH/12SDH/18SDH si RH-6SQH/12SQH/185QH pe partea interioara a capacului J1

O descriere detaliatd a modului de demontare a unui capac este inclusa in manualul tehnic al robo-
tului respectiv.

ATENTIE:

Datele utilizate pentru setarea de baza a punctului de origine se afld in coloana "Implicit" afigei
produsului. Daca a fost efectuatad noua setare a pozitiei de baza a bratului robotului (de ex. la
inlocuirea unui motor) folosind o alta metoda (de ex. un dispozitiv de calibrare), sunt valabile
ultimele date care au fost introduse.

@ Tabel cu istoricul datelor initiale Nr. de serie ES804008
Data Implicit
D VI#529
n 06DTYY
J2 27HL9X
3 1CP55V
J4 T6!MSY
J5 Z21)%Z0
Metoda de ajustare
J6 A12%Z0 E: cudispozitiv de calibrare
- N: fdra functie
Metoda E E-N-SP E-N-SP E-N-SP SP: firs functie

Fig. 5-4: Fisa produsului cu date privind pozitia de bazd (exemplu de date)
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Calibrarea sistemului robotului

Mai intai realizati setarile conform descrierii din instructiunile de la sectiunea 5.1.2. Apoi selectati me-
niul "Setare prin introducere de date". Pentru aceasta, procedati dupa cum urmeaza:

Pasul 1: Selectati metoda de setare (ajustare)

(@ Apasati tasta [4] pentru a lansa meniul "ORIGIN/BRK".

2.RUN
3.PARAM. 4.0RIGIN/BRK

5.SET/INIT.

R001475E
(@ Apasati tasta [1] pentru a lansa meniul "ORIGIN".
<ORIGIN/BRAKE>
1. ORIGIN 2.BRAKE
R001476E
(® Apasati tasta [1] pentru a selecta metoda "DATA" pentru setare.
<ORIGIN>
1.DATA 2.MECH
3.TOOL 4 ABS
R001477E
@ Este afisat meniul de setare a pozitiei de baza.
<ORIGIN> DATA
R001478E
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Pasul 2: Introduceti pozitia de baza

Meniul pentru introducerea pozitiei de baza este afisat dupa oprirea alimentarii la actionarea servo.
Céampurile de inregistrari afisate corespund campurilor din fisa produsului.

<ORIGIN> DATA

RO01478E

Fig. 5-5: Meniu pentru setarea pozitiei de bazd

NOTA Puteti deplasa cursorul pe afisajul consolei de programare cu ajutorul tastelor [T1, [, [«] si [=].
Introduceti caractere prin apdsarea simultana a tastei [CHARACTER] si a tastei aferente caracteru-
lui. Caracterul urmator este afisat prin apdsarea repetatad a tastei caracterului. Numerele sunt intro-
duse de la tastatura numerica. Puteti sterge intrdrile incorecte prin apdsarea tastei [CLEAR].

Alarma nr. 1760 este afisata daca sunt introduse date incorecte ale pozitiei de baza. Apasati
tasta [RESET] si reintroduceti datele pozitiei de baza.

Mai jos este prezentat un exemplu de introducere a datelor pozitiei de baza furnizate de producator.

(@ Cursorul trebuie s se afle in campul "D".

<ORIGIN> DATA

RO01479E

@ Sirul "V!1%S529" trebuie introdus in campul "D".
Mai intai introduceti "V". Pentru aceasta, mentineti apasata tasta [CHARACTER] si apoi apasati
tasta [TUV] de 3 ori. Apare un "V".

RO01480E
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® Introduceti "!". Pentru aceasta, mentineti apasata tasta [CHARACTER] si apoi apasati tasta [, %] de
5 ori. Apare un "!",

<ORIGIN> DATA +Cuse)
: L, %

+Cuse)
- %

RO01481E

@ Introduceti celelalte caractere in mod similar. Apasati tasta [l] pentru a deplasa cursorul la pozitia
de introducere a datelor pentru cuplajul articulat J1.

<ORIGIN> DATA
D:(V! %S28 )
J1( ) J2( ) J3( )
4 ) J5( ) J6( )
7 8
123 :
R001482E
(B Datele pentru cuplajele articulate J1-J2 se introduc in acelasi mod descris anterior.
<ORIGIN> DATA
D:(V1%S29 )
J1( ) J2( ) J3( )
J4( ) J5( ) J6( )
RO01483E
(® Apasati tasta [EXE] dupa introducerea tuturor datelor. Apare un ecran de confirmare.
<ORIGIN> DATA
D VI%S29)
JI( 06DTYY)J2(  27HL9X)J3(  1CP55V)
Ja( TEIMSY)J5( Z210%Z) J6(  A12%2Z0)
EXE
R001484E
@ Apasati tasta [F1] pentru a incheia inregistrarea pozitiei de baza.
<ORIGIN> DATA
CHANGE TO ORIGIN. OK?
RO01485E
Seria SD-/SQ 5-9
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6 Operarea consolei de programare R32TB

Aceasta sectiune descrie operarea consolei de programare si functiile meniurilor individuale.

o L3 I
6.1 Structura meniurilor
Meniu principal Ecran de start
<MENU> MELFA CRnD-7xx Ver. P2T
1.FILE/EDIT 2.RUN - [EXE] RV-6SDL
3.PARAM. 4.0RIGIN/BRK <
5.SET/INIT. #{COPYRIGHT (C) 2008 MITSUBISHI ELEC
TRIC CORPORATION ALL RIGHTS RESE
[CLOSE] |rvEd
1. Meniul fisierului Meniu pentru introducerea numelui fisierului
<FILE/EDIT>  1/20 Rem 136320 <NEW PROGRAM>
1 08-04-24  17:20:32 22490 PROGRAM NAME
2 080424 14:56:08 694 | [NEW] ( )
A1 08-04-24  13:05:54 2208 >
B1 08-04-24  13:05:54 1851
Meniu pentru
editarea programului
<PROGRAM>1 50%
[EDIT]
INSERT | TEACH &3
. [CHANGE]
Meniu pentru
editarea pozitiei
<POS.> JNT 100% P1
X: +128.56 A:+180.00
Y: 40.00 B: +90.00
[POSI.] o~ Z: +845.23 C:—180.00
> L1: L2:
FL1: 7 FL22 0
MOVE | TEACH [&ll} Prev Next =3
Copierea programului
<PROGRAM COPY>
SRC.NAME ( 1 )
[COPY] — | DSR.NAME ( )
Redenumirea programului
<PROGRAM RENAME>
SRC.NAME (1 )
[RENAME] | DST.NAME ( )
Stergerea programului
<PROGRAM DELETE>
NAME (1 )
[DELETE] >
Protejarea programului
<PROTECT>
A NAME ( 1 ) protect
COMMAND : OFF
[PROECT] L——» DATE : OFF
CMD. | DATA [EPA] CLOSE
RO01486E

Fig. 6-1: Structura meniurilor (1)
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]

2. Meniul RUN Modul jog
<RUN> <CHECK> SLOT 1 1 50%

1. CHECK 2. TEST RUN 1 Mov P1
[CHECK] l> Mov P2

3 Mov P3
4 Mov P4

FWD Jump |PEl SLOT BWD &

Modul test
[TEST <TEST RUN>
RUN] PROG.NAME : 1 STEP : 1
| MODE :CoNT.
3. Setarea parametrilor 123 =
<PARAMETER> NAME( )
ELE( )
DATA
( )
4. Setarea pozitiei de baza/decuplarea franei cuplajului articulat Setarea pozitiei de baza
<ORIGIN/BRAKE> <ORIGIN>
1. ORIGIN 2. BRAKE 1. DATA 2. MECH
[ORIGIN] | 3.TOOL 4.ABS
5.USER

1. Date

<ORIGIN> DATA
D:(Z1K85K)

J1: (01ag%4)  J2: (F&15K0)  J3: (01E27C)

[DATA] ‘j;t: EA&59%4; J5: (05H&30; J6: (814DA9)

J8: (

123

2. Opritoare mecanice de capat

<ORIGIN> MECH COMPLETED
Ji:( 0 ) J2( 0 ) Jx( 0 )
[MECH] J4:( 0 ) J5( 0 ) J&( 0 )
»J7.( 0 ) J&( 0 )
123
3. Dispozitiv de calibrare
<ORIGIN> TOOL COMPLETED
[TOOLl 1 0 ) v2( 0 ) J43( 0 )
A4 ( 0 ) (0 ) J&:( 0 )
70 ) J8( 0 )
123

g 9 ©

Fig. 6-1: Structura meniurilor (2)

R001487E
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) SRG

4. Metoda ABS
<ORIGIN> ABS
[ABS] Ji:( 0 ) J2( 0 ) J&( 0 )
»Jd( 0 ) J5( 0 ) J&( 0 )
J7.( 0 ) J8&( 0 )
123
3. Meniul USER
<ORIGIN> USER
J( 0 ) J2( 0 ) Jx( 0 )
[USERI it o ) W5( 0 ) J6( 0 )
N7 0 ) J8( 0 )
123
2. Decuplare frana
<BRAKE>
JI( 0 ) J2( 0 ) Jx( 0 )
[BRAKE];M:( 0 ) Js( 0 ) J&( 0 )
P70 ) J8( 0 )
5. Setare/initializare 1. Initializare
<SET/INITIALIZE> <INITIALIZE>
1. INITIALIZE 2.POWER
3. CLOCK 4. VERSION [INITIALIZE][1. DATA 2. PARAMETER
=3. BATTERY
123
2. Baterie si duratd pornire
<HOURE DATA>
[POWERI| poWER ON TIME 18 Hr
. . | BATTERY ACC. 14089 Hr
Meniu [JOG]/tasta [JOG]
<CURRENT> JOINT 50% M1TO 123
J1: 0.00 J5: 0.00
J2: -0.01 J6: 0.00
J3: -0.03 : 3. Setare data/ora
J4: 0.00
<CLOCK>
XYZ TOOL [ele] 3-XYZ | CYLNDRES [CIOCK] DATE 08-05-07
Meni i /tasta [HAND: »
eniu gripper/tasta [l ] > e 16:04:50
<HAND> +C : HAND1 +Z : HAND4
+B : HAND2 +Y : HANDS 123
+A : HAND3 +X : HAND6
76543210 76543210
ouT-90000000 IN-900000000 4. Afisaj versiune
SAFE | ALicN [N CLOSE <VERSION>
- IR [VERSION]|  R/C Ver. P2T
Meniu instrumente/Apasati indelung tasta [HAND] TR ver 121
<TOOL SELECT> "
TOOL : ( 0 ) 123
23.23,  47.96, 0.00, 0.00, 0.00,
0.00
123

RO01488E

Fig. 6-1: Structura meniurilor (3)
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6.2

ExempluV

ExempluV

Introducerea unui caracter

La fiecare apasare a tastei [CHARACTER], modul de functionare al tastaturii comuta intre introducerea
de numere si litere. Modul curent este afisat la mijloc, in partea de jos a afisajului.

Introducerea numerelor

Numerele sunt introduse in modul de functionare numeric cu ajutorul tastelor pe care sunt inscrise,
in partea stanga jos, numerele corespunzatoare, precum si semnele minus si punct.

"51" este introdus ca nume de program.
Pentru aceasta, apasati tasta [CHARACTER] si tastele [5] si [1].

<NEW PROGRAM> <NEW PROGRAM>

PROGRAM NAME PROGRAM NAME

) q ( )

RO01489E

Fig. 6-2: Introducerea numerelor

Introducerea literelor

Literele suntintroduse in modul alfanumeric cu ajutorul tastelor pe care suntinscrise, in partea dreap-
tajos, literele corespunzatoare. Modificati caracterul prin apdsarea repetata a tastei. De exemplu, apa-
sarearepetata a tastei [ABC] va permite sa selectati urmatoarele caractere:"A".."B" ."C" .."a" ."b" .."c".
La selectarea literelor alocate aceleiasi taste, puteti deplasa cursorul cu o pozitie folosind tasta cu sa-
geata [—].

Modul de introducere a literelor "ABY".
Apasati urmatoarele taste: 1 x [ABC], [-], 2 x [ABC], 3 x [WXYZ].

<NEW PROGRAM> <NEW PROGRAM>
PROGRAM.NAME PROGRAM NAME
(

) — ( )

RO01489E

Fig. 6-3: Introducerea literelor

Urmatoarele caractere sunt alocate tastelor:
@ tasta[ ()] > (=)>"2NAN> 1>, 5¥ 7?7
@ [tasta[@=]l@—o>=2+—>-—>%x—>/><—>>

® tasta[, %], 2% >#>5>12&—_ —.
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Operarea consolei de programare R32TB Introducerea unui caracter

Stergerea unui caracter

Stergeti un caracter introdus gresit prin plasarea cursorului pe caracter si apdsarea tastei [CLEAR].

ExempluV Litera "B" a sirului "ABY" trebuie modificata intr-un "M", rezultand un nou sir "AMY".
Deplasati cursorul cu tasta [«] la caracterul "B" si apasati urmatoarele taste: [CLEAR], 1 x [MNO],
3 x [WXYZ].
<NEW PROGRAM> <NEW PROGRAM>
PROGRAM NAME PROGRAM NAME

( ) — ([N )

RO01491E

Fig. 6-4: Stergerea unui caracter

NOTA I Apasarea indelungata a tastei [CLEAR] sterge toate caracterele dintre paranteze.
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6.3

Selectarea unui element de meniu

Exista doua moduri de lansare a unui meniu:
@ Selectarea unui meniu prin introducerea unui numar

@ Selectarea meniului cu ajutorul cursorului si apadsarea tastei [EXE]

Functionarea
Ambele posibilitati sunt afisate in exemplul urmator prin selectarea elementului de meniu "1. FILE/EDIT".

(@ Fixati comutatorul [MODE] al unitatii de control pe "MANUAL". Activati consola de programare prin
fixarea comutatorului [ENABLE/DISABLE] al consolei de programare pe "ENABLE".

Unitate de control sau
unitate de actionare

Consola de

MODE programare
MANUAL mAUTOMATlC /I\ Sus: dezactivat

[ ] [ ]
df\\ @) # Jos: activat (ilumineaza)
_| I_

Partea din spate
a consolei de programare

RO01492E

(@ Ecranul de start apare dupa pornire. Dupa ce apare ecranul de start, apasati tasta [EXE] pentru
a lansa meniul principal.

MELFA CRnD-7xx Ver. P2T <MENU>
RV-6SDL 1. FILE/EDIT 2.RUN
3. PARAM. 4. ORIGIN/BRK
COPYRIGHT (C) 2008 MITSUBISHI ELEC 5. SET/INIT.
TRIC CORPORATION ALL RIGHTS RESE
RVED

RO01493E
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Operarea consolei de programare R32TB Selectarea unui element de meniu

@ Selectarea unui meniu prin introducerea unui numar

@ Selectati meniul "FILE/EDIT" introducand "1". Este afisat meniul "FILE/EDIT".

MELFA CRnD-7xx Ver. P2T <MENU>
RV-6SDL 1. FILE/EDIT 2.RUN

3. PARAM. 4. ORIGIN/BRK
COPYRIGHT (C) 2008 MITSUBISHI ELEC 5. SET/INIT.
TRIC CORPORATION ALL RIGHTS RESE
RVED

RO01494E

@ Selectarea meniului cu ajutorul cursorului si apasarea tastei [EXE]

(@ Cu ajutorul tastelor sageti, deplasati cursorul la linia de meniu "FILE/EDIT" si confirmati cu
tasta [EXE]. Este afisat meniul 2FILE/EDIT".

MELFA CRnD-7xx Ver. P2T <MENU>
RV-6SDL 1. FILE/EDIT 2.RUN
3. PARAM. 4. ORIGIN/BRK
COPYRIGHT (C) 2008 MITSUBISHI ELEC 5. SET/INIT.
TRIC CORPORATION ALL RIGHTS RESE
RVED

R001494E
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Miscarea robotului in modul JOG

Operarea consolei de programare R32TB

6.4

Miscarea robotului in modul JOG

Robotul poate fi miscat manual prin modul JOG. Aceasta sectiune descrie modul JOG la un robot cu
brat articulat vertical cu 6 axe. Configuratia axelor depinde de tipul de robot utilizat. O descriere de-
taliata a tipurilor individuale de roboti este inclusa in manualul tehnic al robotului respectiv.

6.4.1 Moduri JOG
Exista 5 moduri JOG:
Mod de operare Mod Descriere
Mod JOG cuplaj articulat | @ Fixati comutatorul [MODE] al Axele robotului pot fi miscate individual in
consolei de programare pe "ENABLE". modul JOG cuplaj articulat. Aceasta permite
® Pastrati comutatorul cu trei pozitii in pozitia setaf_ea independentéua axelor J1-J6 §.i a axelor
de mijioc ; #¢ | auxiliare J7 si J8. Numarul de axe depinde de
’ tipul robotului.
® Apoi apasati tasta [SERVO]. (Alimentarea Axele auxiliare J7 si J8 sunt controlate prin tas-
servo este conectata). tele [J1]si [J2].
® Apasatitastele [JOG] si [F1] pentru a comuta
la modul JOG cuplaj articulat.
® Pentru a misca cuplajele articulate, apasati
tastele corespunzatoare J1-J6.
R000862C
Modul JOG scula Efectuati cei trei pasi enumerati anterior. Pozitia sculei poate fi modificata de-a lungul
® Apésati tasta functionald pentrua comuta la | axelor din sistemul de coordonate al sculeiin
modul JOG instrument. modul JOG scula.
® Pentru a mi | s : Scula este deplasata liniar. Pozitia robotului
sca axele, apdsati tasta cores e A
punzitoare X, Y, Z, A, B, C. poate fi rot|t.a prin t.astele A,.B si Cinjurul
axelor X, Y si Z ale sistemului de coordonate
al sculei fara modificarea pozitiei centrului
sculei. Centrul sculei trebuie setat prin
parametrul MEXTL.
Sistemul de coordonate al sculei in care este
determinata pozitia acesteia depinde de tipul
robotului. In cazul robotilor cu brat articulat
vertical, directia de perpendiculara pe flansa
este definita ca +Z.
Tn cazul robotilor SCARA, directia de la zona de
asamblare in sus este definita ca +Z.
R000864C
Modul JOG XYZ Efectuati cei trei pasi enumerati anterior. Pozitia sculei poate fi modificata de-a lungul
® Apasati tasta functionald pentrua comutala axelor din sistemul de coordonate XYZ al robo-
modul JOG XYZ. tului in modul JOG XYZ.
Pozitia robotului poate fi rotita prin tastele A, B
si Cin jurul axelor X, Y si Z ale sistemului de
coordonate XYZ fara modificarea pozitiei
punctului de referinta al sculei. Punctul de
referinta al sculei trebuie setat prin
parametrul MEXTL.
R000865C
Tab. 6-1: ModuriJOG (1)
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Operarea consolei de programare R32TB

Miscarea robotului in modul JOG

NOTA

Mod de operare

Mod

Descriere

Mod JOG XYZ cu 3 axe

R000866C

Efectuati cei trei pasi enumerati anterior.

® Apdsati tasta functionala de doua ori pentru
a comuta la modul JOG XYZ cu 3 axe.

Pozitia sculei poate fi modificata de-a lungul
axelor din sistemul de coordonate XYZ in
modul JOG XYZ cu 3 axe.

Spre deosebire de modul JOG XYZ, pozitia
robotului este modificata ca in modul cuplaj
articulat prin rotirea axelor J4, J5 si J6. Cu

o pozitie fixa a sculei, pozitia este interpolata
peste axele X, Y, Z, J4, J5 si J6, adica pozitia nu
este constantd.

Punctul de referinta al sculei trebuie setat prin
parametrul MEXTL.

Modul JOG cerc

R000867C

Efectuati cei trei pasi enumerati anterior.

® Apdsati tasta functionald de trei ori pentru
a comuta la modul JOG cerc.

Pozitia sculei poate fi rotita in cercuri in jurul
punctului de origine in modul JOG cerc.

O modificare a coordonatei axei X deplaseaza
scula radial, pornind de la punctul de mijloc al
robotului. O modificare a coordonatei axei Y
are efectul aceleiasi deplasari ca si controlul
axei J1 in modul JOG cuplaj articulat. O modifi-
care a coordonatei axei Z are efectul unei
deplasari manuale in directia Z ca si in

modul JOG XYZ.

Tn cazul in care coordonatele axei A, B sau C
sunt modificate, gripperul este rotit ca si in
modul JOG XYZ. Axele robotului de tip RH pot
fi controlate.

Tab. 6-1:

Moduri JOG (2)

Daca punctul de de referinta al mainii in modul JOG sculd, modul JOG XYZ sau modul JOG cerc se
apropie de un punct singular, apare un semn de avertizare pe consola de programare si este emis
un semnal de avertizare. Aceasta functie poate fi dezactivata prin parametrul MESNGLSW. O descri-
ere detaliata a parametrului si a functiei "Mesaj de eroare la atingerea unui punct singular” este
inclusa in instructiunile de operare si programare.
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Instructiuni de depanare si intretinere Defectiuni in modul automat

7

7.1

Instructiuni de depanare si intretinere

Defectiuni in modul automat

PERICOL:

@ Operarea trebuie opritd imediat daca observati usoare abateri in timpul operarii robotului
sau a echipamentului auxiliar. Dacd oprirea imediata ar antrena pericole sau riscuri conco-
mitente, trebuie sa selectati un timp adecvat.

@ Dacad robotul se opreste fard un motiv aparent atunci cand se afld in modul automat,
operatorul nu trebuie sd se apropie niciodatd de robot. Dacd, totusi, robotul trebuie accesat,
mai intdi trebuie declansatd functia de STOP DE URGENTA sau trebuie opritd alimentarea.
Asigurati-vad cd nu pot apdrea pericole/riscuri noi in urma opririi alimentarii.

® Dacd un program este repornit dupa o resetare, trebuie sda va asigurati ca de la echipamen-
tul auxiliar nu pot apdrea, chiar de la inceperea ruldrii acestui program, stari de pericol/risc
(de ex. verificarea pozitieila repornire, necesitatea de a initializa echipamentul auxiliar etc).

® Dacd un program a fost modificat dupad o anulare, el trebuie testat cel putin o datd inainte
de a fi permisd repornirea modului automat.

7.2

Depanare

Daca apare o defectiune, procedati dupa cum urmeaza:

@ Casiintimpullucrdrilor de intretinere, depanarea poate fi efectuata din afara incintei de protectie
sau in interiorul incintei de protectie cu alimentarea oprita sau in interiorul incintei de protectie
cand modul automat este dezactivat.

Dacd depanarea trebuie efectuata din interiorul incintei de protectie, fixati comutatorul [MODE]
al unitatii de control pe "MANUAL" si comutatorul [Enable/Disable] al consolei de programare pe
"Enable".

@ Daci se declanseazd alarma robotului, mai intdi verificati codul de eroare sau starea de eroare.
Notati aceste informatii utile la depanare si cititi sectiunea corespunzatoare din instructiunile de
operare si programare.

@ Dacd robotul insusi este afectat si utilizatorul nu poate remedia cauza erorii/defectiunii, trebuie
sa contactati imediat agentul dvs. de vanzari MITSUBISHI.
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Diagnosticarea erorilor Instructiuni de depanare si intretinere

7.3

NOTA

Diagnosticarea erorilor

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

Un cod de eroare din 4 cifre apare pe afisajul consolei de programare. Primul caracter al codului de
eroare nu este afisat. De exemplu, afisajul arata "0010" pentru "C0010" si text simplu.

O lista a mesajelor care au aparut anterior poate fi accesata in meniul "ERROR LOG" al consolei de pro-
gramare. Pentru aceasta, eroarea trebuie mai intai resetata.

Codurile de eroare, cauzele erorilor si masurile de remediere sunt enumerate in instructiunile de ope-
rare si programare. Daca o eroare nu poate fi corectata prin masurile de remediere enumerate, con-
tactati partenerul dvs. de vanzari.

0000*

O eroare marcata cu un asterisc (*) este resetatd numai dupa
remedierea ei prin oprirea alimentarii si
apoi repornirea acesteia.

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

Exista trei clase de eroare, in functie de gravitatea erorii:

H:eroaregrava ....... Tensiunea servo este deconectata.
L: eroare minora ........ Operarea este intrerupta (opritd temporar).
C: Avertisment ........ Operarea continua.

Fig. 7-1: Schema unui mesaj de eroare

Ultima pozitie a codului de eroare poate fi un numar de axa.
Exemplu: Codul de eroare H0931 inseamna supracurent al motorului axei 1.
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Instructiuni de depanare si intretinere

Inlocuirea sigurantelor

7.4

inlocuirea sigurantelor

Un mesaj de eroare este emis daca se defecteaza o siguranta a cardului de interfata pentru gripperul
actionat pneumatic sau a panoului de control. Mesajul de eroare contine informatii privind siguranta
care trebuie inlocuita.

7.4.1 Sigurante si mesaje de eroare
Cod de eroare | Descriere Unitate Placa/Modul Siguranta
H0082 Siguranta pentru gripper pneumatic CR2D/DU2 RZ375 F1 (curent nominal:
defectd CR3D/DU3 1,6 A)
Modul pentru instala- F5 (curent nominal:
CR2D/DU2 LB :
H0083 Siguranta pentru alimentarea gripperu- rea unitatilor optionale 1.6 A)
lui pneumatic defecta CR3D/DU3 R700SET F2 (curent nominal:
1,6 A)
Tab. 7-1: Sigurante
7.4.2 Siguranta pentru gripper pneumatic

Daca observati mesajul de eroare "H0082", inlocuiti siguranta S1 (curent nominal: 1,6 A) de pe placaRZ375
pentru controlerul gripperului pneumatic.

RZ375

00 00 00 00
1000 00 o

[

Sigurantd F1

R001495C

Fig. 7-2: Sigurantd pentru gripper pneumatic
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Inlocuirea sigurantelor

7.4.3

Siguranta pentru alimentarea gripperului pneumatic

Unitate de control CR2D/unitate de actionare DU2

Daca observati mesajul de eroare "H0083", inlocuiti siguranta S5 (curent nominal: 1,6 A) din modulul

pentru instalarea unitatilor optionale.

Siguranta F5

Modul pentru instalarea
unitatilor optionale

RO01496E

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

Unitate de control CR3D/unitate de actionare DU3

" oA
1

Dacd observati mesajul de eroare ,H0083",
R700SFT.

nlocuiti siguranta S2 (curent nominal: 1,6 A) din unitatea

MITSUBISHI MELFA crso Tz

®

Unitate de control CR3D /
unitate de actionare DU3

Siguranta F2

RO01497E

Fig. 7-4: Sigurantd pentru alimentarea gripperului pneumatic (CR3D/DU3)
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7.5 Instructiuni privind intretinerea

ATENTIE:
A Toate lucrdrile de intretinere la robot trebuie efectuate in conformitate deplina cu urmdtoarele
instructiuni privind siguranta!

@ Utilizati functia "Previziune intretinere" a software-ului de programare a robotului RT ToolBox2
pentru a stabili intervalele de intretinere preconizate.

@ Lucrdrile de intretinere trebuie efectuate din afara zonei de protectie atunci cand este posibil.

@ Daca lucrarile deintretinere trebuie efectuate in interiorul zonei de protectie, alimentarea trebuie
oprita de la comutatorul principal, iar acesta trebuie protejat cu un lacat pentru a evita repornirea.
Totusi, oprirea alimentarii nu trebuie sa determine niciodata stari de pericol sau de risc.

@ Trebuie sa va asigurati cd inspectiile zilnice si periodice sunt efectuate conform instructiunilor din
manualul tehnic. In ceea ce priveste sistemul robotului, trebuie respectat programul de inspectii
si intretinere al producatorului. Dacad exista lucrari de intretinere speciale care nu pot fi efectuate
cu usurinta de catre utilizator, trebuie sa contactati departamentul de service al MITSUBISHI.

@ La efectuarea lucrdrilor de intretinere la unitatea controlerului, verificati si functionarea ventilato-
rului de racire, de exemplu pentru a va asigura de existenta curentului de aer.

@ Daca franele robotului sunt decuplate, bratul robotului (la robotul cu brat articulat) sau axa J3 (la
robotul SCARA) trebuie sprijinite manual pentru a asigura ca nu cad necontrolat in opritorul de
capat. Pentru aceasta aveti nevoie de ajutorul unei a doua persoane.

@ Mici cantitati de lubrifiant pot iesi din bratul robotului. Daca aceasta poate determina murdarire
sau poluarea mediului, robotul trebuie verificat periodic pentru pierderi de lubrifiant. Daca
observati cd iese lubrifiant din robot, stergeti suprafata acestuia cu un material textil de curatare
pentru a asigura ca podeaua sau zona din jurul robotului nu se murdareste.

@ Pentru a putea efectua cu ugurinta lucrarile de intretinere, asigurati-va ca exista spatiu si lumina
suficiente.

@ Robotul nu trebuie modernizat sau modificat folosind piese neautorizate. Utilizati intotdeauna
numai piese de schimb si accesorii originale. Nu trebuie utilizate niciodata piese si accesorii
neautorizate de catre producator. Asigurati-va ca nu poate fi modificata nicio functie de siguranta.

@ (inainte de a reporni alimentarea, asigurati-va ca aceasta operatiune nu poate determina stari de
pericol sau de risc.

@ Dupdincheierealucrarilor deintretinere, trebuie reactivate toate echipamentele de sigurantd care
au fost dezactivate temporar (de e x. comutatorul contactului de usd al incintei de siguranta etc).

@ Nu verificati rezistenta izolatiei in timpul lucrarilor de intretinere.

@ Bateriile nu trebuie scurtcircuitate, incarcate, incalzite, arse sau dezasamblate.
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Anexa Dimensiuni

A Anexa

A.1 Dimensiuni
A.1.1 Zonele de lucru ale robotului

Figura urmdtoare prezintd raza de actiune pentru robotii cu 5 axe RV-3SDJB si RV-3SQJB.

170° Greutate: 33 kg

g
P "&
R /Q:\\ O)
A 77. @39
% ,\‘bog 9D
) .
: = R0
- 4 «~
TR |
AD iF Y
ﬁ
A

S 232
318

&

| 330

641 450

Toate dimensiunile sunt in mm

RO01498E

Fig. A-1: Raza de actiune pentru robotii RV-3SDJB si RV-35QJB

NOTA I Zona de lucru specificata se raporteaza la punctul P al bratului robotului fara gripper.
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Anexa

NOTA

Figura urmdtoare prezinta raza de actiune pentru robotii cu 6 axe RV-3SDB si RV-3SQB.

470°

Greutate: 37 kg

40
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R -z —
-
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P /A
&,
6 & ©
f2547 é%; Fﬁ
(190 ())" _I;// 777777 D——
o —
( r 2 N
A
B ﬁ
4
271 330 |
642 150 Toate dimensiunile sunt in mm

RO01499E

Fig. A-2: Raza de actiune pentru robotii RV-3SDB si RV-35QB

I Zona de lucru specificata se raporteaza la punctul P al bratului robotului fara gripper.
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Anexa Dimensiuni
Figura urmdtoare prezintd raza de actiune pentru robotii RV-65D si RV-65Q.
Greutate: aprox. 58 kg
170°
85 315 85
308 238

8
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8|8

3
w —

B < ¢

8 Q
2

76°
444
437 258 474 . -
Toate dimensiunile sunt in mm
RO01500E
Fig. A-3: Raza de actiune pentru robotii RV-65D si RV-65Q
NOTA I Zona de lucru specificata se raporteaza la punctul P al bratului robotului fara gripper.
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Anexa

NOTA

Figura urmdtoare prezintd raza de actiune pentru robotii RV-6SDL si RV-6SQL.

170°
170°

Greutate: aprox. 60 kg
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Fig. A-4: Raza de actiune pentru robotii RV-6SDL si RV-65QL

I Zona de lucru specificata se raporteaza la punctul P al bratului robotului fara gripper.
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Dimensiuni

NOTA

Figura urmdtoare prezinta raza de actiune pentru robotii RV-12SD si RV-12SQ.

Greutate: aprox. 93 kg
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Fig. A-5: Raza de actiune pentru robotii RV-125D si RV-125Q

I Zona de lucru specificata se raporteaza la punctul P al bratului robotului fara gripper.
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Anexa

NOTA

Figura urmdtoare prezinta raza de actiune pentru robotii RV-12SDL si RV-12SQL.

Greutate: aprox. 98 kg
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Fig. A-6: Raza de actiune pentru robotii RV-12SDL si RV-125QL

I Zona de lucru specificata se raporteaza la punctul P al bratului robotului fara gripper.
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Figura urmdtoare prezinta dimensiunile exterioare si raza de actiune pentru robotii RH-6SDH3520 si
RH-65QH3520.

Greutate: 20 kg
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Fig. A-7: Dimensiunile exterioare si raza de actiune pentru robotii RH-6SDH3520 si
RH-6SQH3520
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Figura urmdtoare prezinta dimensiunile exterioare si raza de actiune pentru robotii RH-6SDH4520 si
RH-65QH4520.

Greutate: 21 kg
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Fig. A-8: Dimensiunile exterioare si raza de actiune pentru robotii RH-6SDH4520 si
RH-65SQH4520
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Anexa

Dimensiuni

Figura urmdtoare prezinta dimensiunile exterioare si raza de actiune pentru robotii RH-6SDH5520 si

RH-6SQH5520.
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Fig. A-9: Dimensiunile exterioare si raza de actiune pentru robotii RH-6SDH5520 si RH-6SQH5520

Seria SD-/SQ



Dimensiuni Anexa

Figura urmatoare prezinta dimensiunile exterioare si raza de actiune pentru robotii RH-6SDH3517C si
RH-6SQH3517C.
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Fig. A-10: Dimensiunile exterioare si raza de actiune pentru robotii RH-6SDH3517C si RH-6SQH3517C
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Anexa

Dimensiuni

Figura urmatoare prezinta dimensiunile exterioare si raza de actiune pentru robotii RH-6SDH4517C si

RH-65QH4517C.

Greutate: 21 kg
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Fig. A-11: Dimensiunile exterioare si raza de actiune pentru robotii RH-6SDH4517C si RH-6SQH4517C

Seria SD-/SQ



Dimensiuni

Anexa

Figura urmatoare prezinta dimensiunile exterioare si raza de actiune pentru robotii RH-6SDH5517C si

RH-65QH5517C.
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Fig. A-12: Dimensiunile exterioare si raza de actiune pentru robotii RH-6SDH5517C si RH-6SQH5517C
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Anexa

Dimensiuni

Figura urmdtoare prezintd dimensiunile exterioare si raza de actiune pentru robotii RH-6SDH3517M

si RH-65QH3517M.
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Fig. A-13: Dimensiunile exterioare si raza de actiune pentru robotii RH-6SDH3517M si RH-6SQH3517M

Seria SD-/SQ



Dimensiuni

Anexa

Figura urmdtoare prezintd dimensiunile exterioare si raza de actiune pentru robotii RH-6SDH4517M
si RH-65QH4517M.
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Fig. A-14: Dimensiunile exterioare si raza de actiune pentru robotii RH-6SDH4517M si RH-65SQH4517M
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Anexa

Dimensiuni

Figura urmdtoare prezintd dimensiunile exterioare si raza de actiune pentru robotii RH-6SDH5517M

si RH-65QH5517M.
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Fig. A-15: Dimensiunile exterioare si raza de actiune pentru robotii RH-6SDH5517M si RH-6SQH5517M

Seria SD-/SQ



Dimensiuni

Anexa

Figura urmatoare prezintd dimensiunile exterioare si raza de actiune pentru robotii RH-12SDH5535 si
RH-12SQH5535.
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Fig. A-16: Dimensiunile exterioare si raza de actiune pentru robotii RH-12SDH5535 si RH-12SQH5535
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Anexa Dimensiuni

Figura urmatoare prezintd dimensiunile exterioare si raza de actiune pentru robotii RH-12SDH7035 si
RH-125QH7035.
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Fig. A-17: Dimensiunile exterioare si raza de actiune pentru robotii RH-12SDH7035 si RH-12SQH7035
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Dimensiuni

Anexa

Figura urmatoare prezintd dimensiunile exterioare si raza de actiune pentru robotii RH-12SDH8535 si

RH-125QH8535.
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Fig. A-18: Dimensiunile exterioare si raza de actiune pentru robotii RH-12SDH8535 si RH-12SQH8535

S MITSUBISHI ELECTRIC



Anexa Dimensiuni

Figura urmatoare prezinta dimensiunile exterioare si raza de actiune pentru robotii RH-12SDH5530C
si RH-12SQH5530C.
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Fig. A-19: Dimensiunile exterioare siraza de actiune pentru robotii RH-12SDH5530C si RH-12SQH5530C

Seria SD-/SQ A-19



Dimensiuni

Anexa

Figura urmatoare prezinta dimensiunile exterioare si raza de actiune pentru robotii RH-12SDH7030C

si RH-125QH7030C.
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Fig. A-20: Dimensiunile exterioare siraza de actiune pentru robotii RH-12SDH7030C si RH-12SQH7030C
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Anexa

Dimensiuni

Figura urmatoare prezinta dimensiunile exterioare si raza de actiune pentru robotii RH-12SDH8530C
si RH-125QH8530C.
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Fig. A-21: Dimensiunile exterioare siraza de actiune pentru robotii RH-12SDH8530C si RH-12SQH8530C

Seria SD-/SQ



Dimensiuni

Anexa

Figura urmatoare prezinta dimensiunile exterioare si raza de actiune pentru robotii RH-12SDH5530M
si RH-12SQH5530M.
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Fig. A-22: Dimensiunile exterioare si raza de actiune pentru robotii RH-12SDH5530M si
RH-125QH5530M
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Anexa Dimensiuni

Figura urmatoare prezinta dimensiunile exterioare si raza de actiune pentru robotii RH-12SDH7030M
si RH-125QH7030M.
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Fig. A-23: Dimensiunile exterioare si raza de actiune pentru robotii RH-12SDH7030M si
RH-125QH7030M

Seria SD-/SQ



Dimensiuni

Anexa

Figura urmatoare prezinta dimensiunile exterioare si raza de actiune pentru robotii RH-12SDH8530M
si RH-12SQH8530M.
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Fig. A-24: Dimensiunile exterioare si raza de actiune pentru robotii RH-12SDH8530M si
RH-125QH8530M

S MITSUBISHI ELECTRIC



Anexa

Dimensiuni

Figura urmatoare prezintd dimensiunile exterioare si raza de actiune pentru robotii RH-18SDH8535 si

RH-185QH8535.
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Fig. A-25: Dimensiunile exterioare si raza de actiune pentru robotii RH-18SDH8535 si RH-185QH8535

Seria SD-/SQ



Dimensiuni Anexa

Figura urmatoare prezinta dimensiunile exterioare si raza de actiune pentru robotii RH-18SDH8530C
si RH-185QH8530C.
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Fig. A-26: Dimensiunile exterioare si raza de actiune pentru robotii RH-18SDH8530C si RH-185SQH8530C
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Anexa Dimensiuni

Figura urmatoare prezinta dimensiunile exterioare si raza de actiune pentru robotii RH-18SDH8530M
si RH-185QH8530M.
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Fig. A-27: Dimensiunile exterioare si raza de actiune pentru robotii RH-18SDH8530M si
RH-185QH8530M
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Dimensiuni

Anexa

A.1.2 Dimensiunile unitatilor de control, ale unitatilor de actionare si ale modulului CPU
Unitatea de control CR2D si unitatea de actionare DU2

Greutate:
CR2D: aprox. 21 kg
DU2: aprox. 20 kg
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Fig. A-28: Dimensiunile unitdtii de control CR2 si ale unitdtii de actionare DU2
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Anexa

Dimensiuni

Unitatea de control CR3D si unitatea de actionare DU3
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Fig. A-29: Dimensiunile unitdtii de control CR3D si ale unitdtii de actionare DU3
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Dimensiuni Anexa
Modulul CPU Robot Q172DRCPU
Greutate: 0-33 kg
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Fig. A-30: Dimensiunile modulului CPU Robot Q172DRCPU
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ZERTIFIKAT @ CERTIFICATE ¢

EC-Statement of Compliance
No. E6 09 04 25554 015

Holder of Certificate:

Name of Object:

Model(s):

Description of
Object:

Tested
according to:

Mitsubishi Electric Corporation

Tokyo BILD., 2-7-3 Marunouchi,
Chiyoda-ku

Tokyo
100-8310 JAPAN

Industrial, Scientific and Medical
equipment
Industrial Robot

SD series
(See Attachment for details)

Rated Voltage: 230 VAC(1 phase)/
230, 400 VAC(3 phases)
Rated Power: 1.7 kW (230 VAC)/

3.4 kW (230, 400 VAC)
Protection Class: |

EN 61000-6-4:2007; EN 61000-6-2:2005

Product Service

This EC-Statement of Compliance is issued according to the Directive 2004/108/EC relating to
electromagnetic compatibility. It confirms that the listed apparatus complies with such aspects of
the essential requirements of the EMC directive as specified by the manufacturer or his
authorized representative in the European Community and applies only to the sample and its
technical documentation submitted to TUV SUD Product Service GmbH for testing and
certification. See also notes overleaf.

Technical report no.:

Date, 2009-04-16 -~

S

TYOEMC23189A

TUV SUD Product Service GmbH is Notified Body to the Directive 2004/108/EC of the European
Parliament and of the council with the identification number 0123.

Page 1 of 5

TUV SOD Product Service GmbH - Zertifizierstelle - Ridlerstrasse 65 - 80339 Miinchen - Germany



Attachment @

Statement No.
Product Service

E6 09 04 25554 015

Grouping ltems 1:
AC 400V /230V 3 phase 3.4kW

RV-12SD(-5**), RV-12SDL(-S**),

RV-12SDC(-S**), RV-12SDLC(-5*),

RV-12SD-SUL**, RV-12SDL-SUL**,

RV-12SDC-SUL**, RV-12SDLC-SUL*,

RV-18SD(-S**), RV-18SDC(-S**),

RV-18SD-SUL**, RV-18SDC-SUL*,

RV-6SD-SM6**, RV-6SDL-SM6**,

RV-6SD-SULM6**, RV-6SDL-SULM6**,

RV-3SD-SM6**, RV-3SDB-SM6**,

RV-3SDB-SULM6**, RV-3SDJ-SM6**,

RV-3SDJB-SM6**, RV-3SDJB-SULM6**,
RH-6SDH4517M-SM6**, RH-6SDH3517M-SM6**,
RH-6SDH5517M-SM6**, RH-6SDH4517M-SULMG**,
RH-6SDH3517M-SULM6**, RH-6SDH5517M-SULMG**,
RH-12SDH7030M-SM6**, RH-12SDH5530M-SM6**,
RH-12SDH8530M-SM6**, RH-18SDH8530M-SM6**,
RH-12SDH7030M-SULM6**, RH-12SDH5530M-SULM6**,
RH-12SDH8530M-SULM6**, RH-18SDH8530M-SULM6**
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ZERTIFIKAT ¢ CERTIFICATE ¢

Attachment
Statement No.

E6 09 04 25554 015

Grouping ltems 2:
AC 230V 1 phase 1.7kW

RV-6SD(-5**), RV-6SDL(-S**),

RV-6SDC(-5**), RV-6SDLC(-S**),

RV-6SD-SUL**, RV-6SDL-SUL**,

RV-6SDC-SUL**, RV-6SDLC-SUL**,

RV-3SD-S3**, RV-3SDC-S3*,

RV-3SDB-S3**, RV-3SDBC-S3**,
RV-3SDB-SUL3**, RV-3SDBC-SUL3**,
RV-3SDJ-S3**, RV-3SDJC-S3*,

RV-3SDJB-S3**, RV-3SDJBC-S3**,
RV-3SDJB-SUL3**, RV-3SDJBC-SUL3**,
RH-6SDH4520-S3**, RH-6SDH3520-S3**,
RH-6SDH5520-S3*, RH-6SDH4517M-S3**,
RH-6SDH3517M-S3**, RH-6SDH5517M-S3**,
RH-6SDH4517C-S3**, RH-6SDH3517C-S3**,
RH-6SDH5517C-S3**, RH-6SDH4520-SUL3**,
RH-6SDH3520-SUL3**, RH-6SDH5520-SUL3*,
RH-6SDH4517M-SUL3**, RH-6SDH3517M-SUL3**,
RH-6SDH5517M-SUL3**, RH-6SDH4517C-SUL3**,
RH-6SDH3517C-SUL3**, RH-6SDH5517C-SUL3**,
RH-12SDH7035(-8**), RH-12SDH5535(-5**),
RH-12SDH8535(-5**), RH-18SDH8535(-5**),
RH-12SDH7030M(-S**), RH-12SDH5530M(-5**),
RH-12SDH8530M(-S**), RH-18SDH8530M(-5**),
RH-12SDH7030C(-5**), RH-12SDH5530C(-S**),
RH-12SDH8530C(-S**), RH-18SDH8530C(-S*),
RH-12SDH7035-SUL**, RH-12SDH5535-SUL**,
RH-12SDH8535-SUL**, RH-18SDH8535-SUL**,
RH-12SDH7030M-SUL**, RH-12SDH5530M-SUL**,
RH-12SDH8530M-SUL**, RH-18SDH8530M-SUL**,
RH-12SDH7030C-SUL**, RH-12SDH5530C-SUL**,
RH-12SDH8530C-SUL**, RH-18SDH8530C-SUL**
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Attachment @

Statement No.
Product Service

E6 09 04 25554 015

Nomenclature

Group A, B Model name description is shown as follows.
RY -x8SD xX-X
(1) (2) (3) 4) (B)

(1) V: Vertical Robot
(2) Maximum Payload specification:

6 . B6kg
12 : 12kg
18 : 18kg
(3) SD : SD series robot
(4)L : Arm extension model
C : Clean room model

LC  :Cleanroom arm
extension model
(5) Dimension and Ambient specification:
[none] : driven by R/C
CR3D-7*1M (for RV-12SD)
CR2D-7*1 (for RV-6SD)
SM6xx: Qil mist model driven by R/C
CR3D-7*1M-SM6xx (only RV-6SD)
SULxx:UL specification/driven by R/C
CR3D-7*1M-SULxx (for RV-12SD)
CR2D-7*1-SULxx (for RV-6SD)
SULM6xx:UL specification/
Qil mist model driven by R/C
CR3D-7*1M-SULM#6xx(only RV-6SD)
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Group C Model name description is shown as follows.
RV-3 SDJ B x-Xx

M@ @@ & 6
(1) V: Vertical Robot

(2) Rated Payload specification:

3

:;]
o/t o

3 : 3kg
(3) SD : SD series robot
4)J : 5 axes exist

[none] : 6 axes exist
(5) B : All axes are equipped with brake
[none] : Basic model
J4 axis and J6 axis are not equipped with brake.
(6) C : Clean room model
[none] : Basic model
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ZERTIFIKAT ¢ CERTIFICATE ¢

Attachment
Statement No.

E6 09 04 25554 015

(7) Special specification number
Pilot number and specification as follows
S3xx : driven by R/C CR2D-7*1-S3xx
SMéxx : R/C Oil mist model
driven by R/C CR3D-7*1M-SM6xx
SUL3xx : UL specification and R/C Oil mist model
driven by R/C CR2D-7*1-SUL3xx
SULM®6xx: UL specification R/C Oil mist model
driven by R/C CR3D-7*1M-SULM6xx

Group D Model name description is shown as follows.
RH-x SDH XX XX X - XX
M2 B @ ©G&6. O
(1)H: Horizontal Robot
(2) Maximum Payload specification:

6 . 6kg
12 1 12kg
18 : 18kg

(3) SD : SD series robot
(4) Arm length(No1 and No2 arm) specification:

35 : 350 mm arm
45 ;450 mm arm
55 : 550 mm arm
70 ;700 mm arm
(5) Z axis working area specification:
17 2170 mm arm
20 : 200 mm arm
30 2300 mm arm
32 1320 mm arm
(6) Dimension and Ambient specification:
M : Oil mist model
C : Clean room model

[none] : Basic model
(7) Optional specification:
S3xx :driven by R/C CR2D-7*1-S3xx
(only RH-6SDH)
SM6xx: Qil mist model driven by R/C
CR3D-7*1-SM6xx
SULxx: UL specification driven by R/C
CR3D-7*1M-SULxx
(only RH-12 / 18SDH)
SUL3xx: UL specification driven by R/C
CR2D-7*1-SUL3xx (only RH-6SDH)
SULM6xx:UL specification /
QOil mist model driven by R/C
CR3D-7*1M-SULM6xx
(only RV-12 / 18SDH)
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MITSUBISHI
ELECTRIC

Changes for the Better

EC Declaration of Conformity

We, the undersigned,

Manufacturer MITSUBISHI ELECTRIC CORPORATION NAGOYA WORKS
Address, City 1-14,Yada-minami 5-chome, Higashi-ku, Nagoya 461-8670
Country Japan
Phone number +81 52 712 2354
| Fax number/e-mail +81 52 722 0384
Authorized
representative in MITSUBISHI Electric Europe B.V
Europe
Address, City 40880 Ratingen
Country Germany

Certify and declare under our sole responsibility that the following apparatus:

Type Name Industrial Robot

Manufacturer MITSUBISHI ELECTRIC CORPORATION NAGOYA WORKS
Brand MELFA '

Model No. SD series

Restrictive use For industrial environment only

Conforms with the essential requirements of the EMC Directive 2004/108/EC and the Machinery Directive
2006/42/EC, based on the following specifications applied:

EU Harmonized Standards ' Non-harmonized Standard

EMC (2004/108/EC) EN61000-6-4:2007 ' CISPR 11:2003+A2:2006
EN61000-6-2:2005

Machinery (2006/42/EC) | Type A:Fundamental safety standards N/A

EN 1SO12100-1:2003

EN 1SO12100-2:2003

EN 1050:1997
Type B:Group safety standards
B1:Safety aspects

EN60204-1:2006, EN294:1992, EN349:1993
ISO13849-1:2006
Type C:Machine Safety standard
1ISO10218-1:2006

and therefore complies with the essential requirements and provisions of the EMC Directive and the Machinery

Directive.
Page 1 of 7 BFP-A5735-16-B




MITSUBISHI
ELECTRIC

Changes for the Better
The Technical documentation is kept at the following address:

Company MITSUBISHI Electric Europe B.V
Address, City Gothaer St. 8 40880 Ratingen
Country Germany

Phone number | +49 2102 486 0

Fax number +49 2102 486 1120

Date October 13, 2009

Name and position of person

binding the manufacturer W
~ < <
_ \7&4@4 L /] )

Takaaki Nishimura

Manager
Robot Manufacturing Department
MITSUBISHI ELECTRIC CORPORATION NAGOYA WORKS
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M Declaration Type of models

Table 1 : The list of RV-12SD series for grouping certification.

;A group

including oil mist model robot controller

Model name
No. Classification Robot Control ler
12,718kg-Load
1 0i | mist basic model - RV-12SD(-§**)
2 | 0il mist arm extension model RV-12SDL(-S**) CR3D-701M(-S**)
3 0il mist ~heavy load model RV-18SD(-$**)
4 | Clean room basic model (Class 10) RV-12SDC(-$**)
5 Clean room arm extension model (Class 10) RV-12SDLC(-S**) CR3D-701(-S**)
6 | Clean room ~heavy load model (Class 10) RV-18SDC(-S**)
7 QL spgclfl_catl_on oil mist basic model RV-12SD-SUL**
including oi | mist model robot controller
— - —— - CR3D-701M-SUL**
8 UL specification oi| mist arm extension mode | RV-12SDL-SUL**
including oil mist model robot controller
9 QL spgclflgatlc_)n oil mist basic model RV-12SDC-SUL**
including oil mist model robot controller
UL specification oil mist arm extension mode| CR3D-701-SUL™*
. - * %
10 including oil mist model robot controller RV-12SDCL-SUL
1 IlIJ]I(;deslpecmcat|on clean room ./ heavy load RV-18SD-SUL** CR3D-701M-SUL**
12 ll]J1Ic_)deslpec|flcatlon clean room . heavy load RV-18SDC-SUL** CR3D-701-SUL**
Table 2 : The list of RV-6SD series for grouping certification. B group
Mode! name
No. Glassification Robot Controller
6kg-Load
1 0i | mist basic model RV-6SD(-S**)
2 | 0il mist arm extension model RV-6SDL(-S**)
. CR2D-711(-S**)
3 | Clean room basic model (Class 10) RV-6SDC(-S**)
4 | Clean room arm extension model (Class 10) RV-6SDLC(-S**)
5 ?(I)ll)o"’: iz:frsc:lclrgc:del including oi | mist model RV-6SD-SM6* *
R . . — CR3D-711M(-S**)
6 0il mist arm extension mode! including oil RV-6SDL-SM6**
mist model robot controller
7 UL specification oil mist basic model RV-6SD-SUL**
8 UL specification oil mist arm extension mode! RV-6SDL-SUL**
TEi oot ; CR2D-711-SUL**
9 UL specification clean room basic model RV-6SDC-SUL**
(Class 10)
UL specification clean room arm extension -
10 mode! (Class 10) RV-6SDLC-SUL
UL specification oil mist basic model
11 | ) Jo RV-6SD-SULM6**
I specifostian o aist ar sxioneion mdd CR3D-711M-SULMG"*
12 P RV-6SDL-SULM6**
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Table 3 : The list of RV-3SD series robots for grouping certification; C group.

Mode!| name
No. Classification Robot Controller
6-axis
1 Basic model (standard) RV-3SD-S3**
2 | Clean room basic model (standard) RV-3SDC-S$3**
CR2D-721-83**
3 Basic model with brakes onall axis (standard) RV-3SDB-S3**
Clean room basic model with brakes on al | axis wn
4 (standard) RV-3SDBC-S3
5 gér:tr;“|l ;s,;:r biSIc mode! including robot RV-3SD-SM6**
— - - - CR3D-721M-SM6**
6 0il mist basic model with brakes on all axis RV-3SDB-SM6**
including robot controller
7 gh Z;ﬁc;ilic;at(ls?tr;nzrggasw model with brakes RV-3SDB-SUL3**
UL specification clean room basic model with CR2D-721-SUL3"*
8 brakes on all axis (standard) RV-3SDBC-SUL3"*
UL specification oil mist basic model with s .
9 brakes on al | axis including robot controller RV-3SDB-SULM6 CR3D-721M-SULM6
Table 4 : The list of robots for grouping certification; C group -2.
Mode| name
No. Classification Robot Controller
b-axis
10 | Basic model (standard) RV-3SDJ-S$3**
11 | Clean room basic model (standard) RV-3SDJC-S3**
. CR2D-731-83**
12 | Basic model with brakes onall axis (standard) RV-3SDJB-S3** :
Glean room basic model with brakes onall axis
13 (standard) RV-3SDJBC-S3**
14 2(I)r|]trcr,“|||s:r bism model including robot RV-3SDJ-SM6**
0il mist basic model with brakes on all axis CR3D-731M-SM6™"
15 including robot controller RV-35DJB-SM6**
16 uL speglflcatlon basic mode! with brakes on RV-3SDJB-SUL3**
all axis (standard)
UL specification clean room basic model with CR2D-731-SUL3"*
*
17| brakes on all axis (standard) RV-3SDJBC-SUL3"
18 UL specification oil mist basic model with RV-3SDJB-SULM6** CR3D-731M-SULM6* *

brakes on al | axis including robot control ler
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Table 5 : The list of RH-xSDH robots for grouping certification; D group.

Mode! name
No. Classification Robot Controller
6kg-Load
1 | Basic model RH-6SDH4520-S3**
2 | Short arm model RH-6SDH3520-S3**
3 | Long arm model RH-6SDH5520-S3**
4 10il mist modt.al . RH-6SDH4517M-S83** CR2D-761
5 | Short arm~0il mist model RH-6SDH3517M-S3** §3**
6 |Long arm70il mist model RH-6SDH5517M-83**
7 | Clean room model (Class 10) RH-6SDH4517C-S3**
8 | Short arm Clean room model RH-6SDH3517C-S3**
9 |Long arm.”Glean room model RH-6SDH5517C-S3**
10 | 0il mist modf,-l |r.1clud|ng R{C . RH-6SDH4517M-SM6* * CR3D-761M
11 | Short arm~0il mist model including R/C RH-6SDH3517M-SM6* * _SM6**
12 | Long arm.~0il mist model including R/C RH-6SDH5517M-SM6* *
13 | UL specification basic model RH-6SDH4520-SUL3**
14 | UL specification short arm model RH-6SDH3520-SUL3**
15 | UL specification long arm model RH-6SDH5520-SUL3**
16 | UL specification oil mist model RH-6SDH4517M-SUL3** CR2D-761
17 | UL specification short arm.”0il mist model RH-6SDH3517M-SUL3** .SUL3**
18 | UL specification long arm~0il mist model RH-6SDH5517M-SUL3**
19 | UL specification clean room model (Class 10) RH-6SDH4517C-SUL3**
20 | UL specification short arm~Clean room model | RH-6SDH3517C-SUL3**
21 | UL specification long arm~Clean room model RH-6SDH5517C-SUL3**
22 | UL specificationoil mist mode!l including R/C | RH-6SDH4517M-SULM6**
23 QL spec'zification short arm.~0il mist model RH-6SDH3517M-SULM6** | CR3D-761M
includ ing .R/C . _ -SULM6**
2 UL specification long arm.~0il mist model RH-6SDH5517M-SULM6**

including R/C
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Table 6 : The list of RH-xSDH robots for grouping certification;

D group

-2.

Mode| name
No. Classification Robot Control ler
12,718kg-Load
25 | Basic model RH-12SDH7035(-S**)
26 | Short arm model RH-12SDH5535(-S**) | CR2D-741(-S**)
27 | Long arm model RH-12SDH8535(-S**)
28 | Long arm and heavy load model RH-18SDH8535(-S**) CR2D-751(-S**)
29 | 0il mist model RH-12SDH7030M(-S* *) :
30 | Short arm~0il mist model RH-12SDH5530M(-S**) |CR2D-741(-S**)
31 | Long arm70il mist model RH-12SDH8530M(-S**)
32 | Long arm and heavy load~0il mist model RH-18SDH8530M(-S**) | CR2D-751(-S**)
33 |[Clean room model (Class 10) RH-12SDH7030C(-S**)
34 | Short arm.”Clean room model RH-12SDH5530C(-S**) |CR2D-741(-S$"*)
35 |Long arm.Clean room model RH-12SDH8530C(-S**)
36 Izgrlliszr;no)and heavy load.”Clean room model RH-18SDH8530C(-8**) | CR2D-751(-S**)
37 [0il mist modc?l |r‘10Iudmg R(C . RH-12SDH7030M-SM6* * CR3D-741M
38 | Short arm~0il mist model including R/C RH-12SDH5530M-SM6* * SM6**
39 |Long arm.~0il mist mode!l including R/C RH-12SDH8530M-SM6* *
20 Ii_ﬁr(:?u(jair:g ;?cé heavy load .~ 0il mist model RH-18SDH8530M-SM6* * CR-:I:'I;?:M
41 | UL specification basic model RH-12SDH7035-SUL**
42 | UL specification short arm model RH-12SDH5535-SUL** (CR2D-741-SUL**
43 | UL specification long arm model RH-12SDH8535-SUL**
“ |l1J1l(;des|pr(’?c;|f|cat|0n long arm and heavy load RH-18SDH8535-SUL** |CR2D-751-SUL**
45 | UL specification oil mist model RH-12SDH7030M-SUL**
46 | UL specification short arm”0il mist model | RH-12SDH5530M-SUL** |[CR2D-741-SUL**
47 | UL specification long arm.”0il mist model RH-12SDH8530M-SUL**
48 UI.. spgcification long arm and heavy load.” RH-18SDH8530M-SUL** |CR2D-751-SUL**
0il mist model
49 | UL specification clean room model (Class 10) | RH-12SDH7030C-SUL**
50 | UL specification short arm.”/Clean room mode!| | RH-12SDH5530C-SUL** |CR2D-741-SUL**
51 | UL specification long arm~Glean room mode! | RH-12SDH8530C-SUL**
5 UL specification long arm and heavy load.” RH-18SDH8530C-SUL** FHD-751-SUL**
Clean room model (Class 10)
e . I . . RH-12SDH7030M
53 | UL speC|f|cat|on>0| | mist model including R/C  _SULM6**
54 UL specification short arm~0il mist model RH-12SDH5530M CR3D-741M
including R/C -SULMG6** -SULMG**
55 UL spegificat’ion long arm.~0il mist model RH-12SDH8530M
including R/C -SULM6**
56 UL specif icatiop long arm and heavy load.” RH-18SDH8530M CR3D-751M
Oi | mist model including R/C -SULM6** -SULMG6**
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Revision history

Date Specifications Details of revisions Rev.
No.

September 22, 2008 First print *

April 17,2009 P1 <Authorized representative in Europe> A

Change to “Mitsubishi Electric Europe B.V”
<Machinery Directive> '
Added “EN954-1:1996"

P3 Table. 1 RV-18SD, Rv-18SDC, RV-18SD-SUL, RV-18SDC-SUL
added.
October 13,2009 | P1 Standards update(2006/42/EC) B

Page] of7 BFP-A5735-16-B




-
<
(&
™
e
o
Ll
(&
\ 4
(==
(=]
<
(&)
™
o
(= =
Ll
(&
4
=
<
x
N
©
=
-
Q.
L
(&
\ 4

=

IE

o

gy
o/l o

ZERTIFIKAT ¢ CERTIFICATE ¢

EC-Statement of Compliance ProcuctSevice
No. E6 09 02 25554 014

Holder of Certificate: Mitsubishi Electric Corporation
Tokyo BILD., 2-7-3 Marunouchi,
Chiyoda-ku
Tokyo
100-8310 JAPAN

Name of Object: Industrial, Scientific and Medical
equipment
Industrial Robot

Model(s): SQ series
(See Attachment for Nomenclature)
Description of Rated Voltage: 230 VAC (1 phase)/
Object: 230 VAC, 400 VAC (3 phase)
Rated Power: 1.7 KW (230 VAC)/

3.4 kW (230 VAC, 400 VAC)
Protection Class: |

Tested EN 61000-6-4:2007: EN 61000-6-2:2005
according to:

This EC-Statement of Compliance is issued according to the Directive 2004/108/EC relating to
electromagnetic compatibility. It confirms that the listed apparatus complies with such aspects of
the essential requirements of the EMC directive as specified by the manufacturer or his
authorized representative in the European Community and applies only to the sample and its
technical documentation submitted to TUV SUD Product Service GmbH for testing and
certification. See also notes overleaf.

Technical report no.: TYOEMC23098A

Date, 2009-02-25
TUV SUD Product Service GmbH is Notified Body to the Directive 2004/108/EC of the European

Parliament and of the council with the identification number 0123.
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ZERTIFIKAT ¢ CERTIFICATE &

Attachment
Statement No.

E6 09 02 25554 014

Grouping ltems
1. AC 400V /230V 3 phase 3.4kW

RV-12SQ(-S**), RV-12SQL(-S*),

RV-12SQC(-S**), RV-12SQLC(-S**),

RV-12SQ-SUL**, RV-12SQL-SUL**,

RV-12SQC-SUL**, RV-12SQLC-SUL**,

RV-18SQ(-S**), RV-18SQC(-S**),

RV-18SQ-SUL**, RV-18SQC-SUL**,

RV-6SQ-SM6**, RV-6SQL-SM6**,

RV-6SQ-SULM6**, RV-6SQL-SULM6**,

RV-35Q-SM6**, RV-3SQB-SM6**,

RV-3SQB-SULM6**, RV-3SQJ-SM6**,

RV-3SQJB-SM6**, RV-3SQJB-SULM6**,
RH-6SQH4517M-SM6**, RH-6SQH3517M-SM6**,
RH-6SQH5517M-SM6**, RH-6SQH4517M-SULM6**,
RH-6SQH3517M-SULM6**, RH-6SQH5517M-SULM6**,
RH-12SQH7030M-SM6**, RH-12SQH5530M-SM6**,
RH-12SQH8530M-SM6**, RH-18SQH8530M-SM6**,
RH-12SQH7030M-SULM6**, RH-12SQH5530M-SULM6**,
RH-12SQH8530M-SULM6**, RH-18SQH8530M-SULM6**
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Attachment
Statement No.

Product Service

E6 09 02 25554 014
2. AC 230V 1 phase 1.7kW

RV-6SQ(-5**), RV-6SQL(-S**),

RV-6SQC(-S**), RV-6SQLC(-S*),

RV-6SQ-SUL**, RV-6SQL-SUL**,

RV-6SQC-SUL**, RV-6SQLC-SUL**,

RV-35Q-S3**, RV-3SQC-S3**,

RV-3SQB-S3**, RV-3SQBC-S3**,
RV-3SQB-SUL3**, RV-3SQBC-SUL3**,
RV-35QJ-S3**, RV-3SQJC-S3**,

RV-35QJB-S3**, RV-3SQJBC-S3**,
RV-3SQJB-SUL3**, RV-3SQJBC-SUL3**,
RH-6SQH4520-S3**, RH-6SQH3520-S3**,
RH-6SQH5520-S3**, RH-6SQH4517M-S3**,
RH-6SQH3517M-S3**, RH-6SQH5517M-S3**,
RH-6SQH4517C-S3*, RH-6SQH3517C-S3**,
RH-6SQH5517C-S3**, RH-6SQH4520-SUL3**,
RH-6SQH3520-SUL3**, RH-6SQH5520-SUL3**,
RH-6SQH4517M-SUL3**, RH-6SQH3517M-SUL3**,
RH-6SQH5517M-SUL3**, RH-6SQH4517C-SUL3**,
RH-6SQH3517C-SUL3**, RH-6SQH5517C-SUL3**,
RH-12SQH7035(-5**), RH-12SQH5535(-S**),
RH-12SQH8535(-5**), RH-18SQH8535(-S**),
RH-12SQH7030M(-S**), RH-12SQH5530M(-S**),
RH-12SQH8530M(-S**), RH-18SQH8530M(-S**),
RH-12SQH7030C(-S**), RH-12SQH5530C(-S**),
RH-12SQH8530C(-S**), RH-18SQH8530C(-S**),
RH-12SQH7035-SUL**, RH-12SQH5535-SUL**,
RH-12SQH8535-SUL**, RH-18SQH8535-SUL**,
RH-12SQH7030M-SUL**, RH-12SQH5530M-SUL**,
RH-12SQH8530M-SUL**, RH-18SQH8530M-SUL**,
RH-12SQH7030C-SUL**, RH-12SQH5530C-SUL**,
RH-12SQH8530C-SUL**, RH-18SQH8530C-SUL**
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ZERTIFIKAT ¢ CERTIFICATE ¢

Attachment
Statement No.

E6 09 02 25554 014

Group A, B Model name description is shown as follows.
RV -xSQ x - x

M @2 @ ©)

(1) V: Vertical Robot
(2) Maximum Payload specification:

6 : 6kg
12 - 12kg
18 - 18kg

(3) SQ :SQ series robot
(4) L : Arm extension model
€ :Clean room model
LC :Cleanroom arm
extension model
(5) Dimension and Ambient specification:
[none] : driven by R/C
CR3Q-7*1M (for RV-12SQ/18SQ)
CR2Q-7*1 (for RV-6SQ)
SM6xx: Oil mist model driven by R/C
CR3Q-7*1M-SM6xx (only RV-6SQ)
SULxx:UL specification/driven by R/C
CR3Q-7*1M-SULxx (for RV-12SQ/18SQ)
CR2Q-7*1-SULxx (for RV-6SQ)
SULMG6>x UL specification/
Oil mist model driven by R/C
CR3Q-7*1M-SULM®6xx(only RV-6SQ)
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ZERTIFIKAT ¢ CERTIFICATE ¢

Attachment
Statement No.

E6 09 02 25554 014

Group C Model name description is shown as follows.
RV-3 S@QJ B x-Xx

M@ @) @ & 6 @
(1) V: Vertical Robot
(2) Rated Payload specification:

3 : 3kg
(3) SQ : SQ series robot
4)Jd . 5 axes exist

[none] : 6 axes exist
(5) B : All axes are equipped with brake

[none] : Basic model

J4 axis and J6 axis are not equipped with brake.

(6) € : Clean room model
[none] : Basic model

(7) Special specification number
Pilot number and specification as follows
83xx :driven by R/C CR2Q-7*1-S3xx
SM6xx : R/C Oil mist model
driven by R/C CR3Q-7*1M-SM6xx
SUL3xx: UL specification and R/C Oil mist model
driven by R/C CR2Q-7*1-SUL3xx
SULMG6xx: UL specification R/C Oil mist model
driven by R/C CR3Q-7*1M-SULM6xx
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Attachment
Statement No.

Product Service

E6 09 02 25554 014

Group D Model name description is shown as follows.
RH-x SQH XX XX X - XX
1 @@E) 4 6 ©& O

(1)H: Horizontal Robot
(2) Maximum Payload specification:

6 . 6kg
12 : 12kg
18 : 18kg

(3) SQ : SQ series robot
(4) Arm length(No1 and No2 arm) specification:
35 : 350 mm arm
45 : 450 mm arm
55 : 550 mm arm
70 : 700 mm arm
(5) Z axis working area specification:
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17 - 170 mm arm

20 : 200 mm arm

30 : 300 mm arm

32 : 320 mm arm
ﬂ]ﬂﬂ] (6) Dimension and Ambient specification:
ky M . Oil mist model
i c : Clean room model

I3

[none] : Basic model
(7) Optional specification:
83xx : driven by R/C CR2Q-7*1-S3xx
(only RH-6SQH)
SM6xx: Oil mist model driven by R/C
CR3Q-7*1-SM6xx
SULXx: UL specification driven by R/C
CR3Q-7*1M-SULxx
(only RH-12 / 18SQH)
SUL3xx: UL specification driven by R/C
CR2Q-7*1-SUL3xx (only RH-6SQH)
SULMG6>0¢: UL specification /
Oil mist model driven by R/C
CR3Q-7*1M-SULM6xx
(only RV-12 / 18SQH)

X
o o
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MITSUBISHI
ELECTRIC

Changes for the Better

-EC Declaration of Conformity

We, the undersigned,

Manufacturer MITSUBISHI ELECTRIC CORPORATION NAGOYA WORKS
Address, City 1-14,Yada-minami 5-chome, Higashi-ku, Nagoya 461-8670
Country Japan

Phone number

+81 62 712 2354

Fax number/e-mail

+81 62 722 0384

Authorized

representative in MITSUBISHI Electric Europe B.V
Europe

Address, City 40880 Ratingen

Country Germany

Certify and declare under our sole responsibility that the following apparatus:

Type Name Industrial Robot

Manufacturer MITSUBISHI ELECTRIC CORPORATION NAGOYA WORKS
Brand MELFA

Model No. SQ series

Restrictive use

For industrial environment only

Conforms with the essential requirements of the EMC Directive 2004/108/EC and the Machinery Directive
2006/42/EC, based on the following specifications applied:

EU Harmonized Standards

Non-harmonized Standard

EMC (2004/108/EC) EN61000-6-4:2007 CISPR 11:2003+A2:2006
EN61000-6-2:2005
Machinery (2006/42/EC) | Type A:Fundamental safety standards N/A

EN 1SO12100-1:2003

EN 1SO12100-2:2003

EN 1050:1997
Type B:Group safety standards
B1:Safety aspects

EN60204-1:2006, EN294:1992, EN349:1993
ISO13849-1:2006
Type C:Machine Safety standard
1ISO10218-1:2006

and therefore complies with the essential requirements and provisions of the EMC Directive and the Machinery

Directive.
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}‘ MITSUBISHI
ELECTRIC

: Changes for the Better
The Technical documentation is kept at the following address:

Company MITSUBISHI Electric Europe B.V
Address, City Gothaer St. 8 40880 Ratingen
Country Germany

Phone number +49 2102 486 0

Fax number +49 2102 486 1120

Date October 13, 2009

Name and position of person

binding the manufacturer 3 %4/
C M@é) bl za'_)

Takaaki Nishimura

Manager
Robot Manufacturing Department ‘
MITSUBISHI ELECTRIC CORPORATION NAGOYA WORKS
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B Declaration Type of models

Table 1 : The list of RV-12SQ series for grouping certification.

A group

Model name
No. Classification Robot Controller
12/18kg-Load
1 0il mist basic model RV-12SQ(-S$**)
CR3Q-701M(-S**)
2 | 0il mist arm extension model RV-12SQL(-S**)
3 | Glean room basic model (Class 10) RV-12SQC(-S**)
CR3Q-701(-S**)
4 | Clean room arm extension model (Class 10) RV-12SQLC(-$**)
5 l_JL sp_eclflf;atlgn oil mist basic model RV-12SQ-SUL**
including oil mist model robot controller
UL specification oil mist arm extension model CR3Q-701M-SUL"*
6 including oil mist model robot controller RV-12SQL-SUL"“
7 lélélazzeciglcatlon clean room basic model RV-12SQC-SUL**
UL specification clean room arm extension CR3Q-701-8UL™*
I . = **
8 model (Class 10) RV-128QLC-SUL
9 | 0il mist basic model RV-18SQ(-S**)
CR3Q-709M(-S**)
10 | Clean room basic model (Class 10) RV-18SQC(-S**)
1| inoluding oi1 mist mdol robot controller |  RV-188G-SUL**
UL specification clean room basic model CR3Q-709-SUL™
12 P RV-18SQC-SUL**
(Class 10)
Table 2 : The list of RV-6SQ series for grouping certification. B group
Mode! name
No. Classification Robot Controller
6kg-Load
1 Oi |l mist basic model RV-6SQ(-S$**)
2 | 0il mist arm extension model RV-6SQL(-S**)
CR2Q-711(-S**)
3 | Clean room basic model (Class 10) RV-6SQC(-S$**)
4 | Clean room arm extension model (Class 10) RV-6SQLC(-S**)
5 ?(;tl)orilscz::rs;;:lzsdel including oil mist model RV-6SQ-SM6**
- - - - - - CR3Q-711M(-S**)
6 0il mist arm extension model including oil RV-6SQL-SM6**
mist model robot controller
7 | UL specification oil mist basic model RV-6SQ-SUL**
8 | UL specification oil mist arm extension model RV-6SQL-SUL**
P T—— ; CR2Q-711-SUL**
9 UL specification clean room basic model RV-6SQC-SUL**
(Class 10)
UL specification clean room arm extension s
10 mode! (Class 10) RV-6SQLC-SUL
1| inoluting of 1 mist model robot controller | RV-68G-SULMG*
UL specification oil mist arm extension model CR3Q-711M-SULM6™*
- *%
12 including oil mist model robot controller RV-6SQL-SULM6
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Table 3 : The list of robots for grouping certification; G group.
Model name
No. Classification Robot Controller
6-axis
1 | Basic model (standard) *' RV-3SQ-S3**
2 | Clean room basic model (standard) * RV-3SQC-S3**
CR2Q-721-83**
3 | Basicmodel with brakes on all axis (standard) RV-3SQB-S$3**
4 Clean room basic model with brakes on all axis RV-3SQBC-S3**
(standard)
5 gérl]trglllls,:r bfls.lc mode! including robot RV-3SQ-SM6**
0il mist basic model with brakes on all axis CR3Q-721M-SM6**
6 . . RV-3SQB-SM6**
including robot controller
7 gt s:ﬁc;ilizat(;ir;nzrﬁ:)asw mode! with brakes RV-3SQB-SUL3**
UL specification clean room basic mode! with CR2Q-721-8UL3""
8 brakes on all axis (standard) RV-3SQBC-SUL3"*
UL specification oil mist basic model with .a .
9 brakes on all axis including robot control ler RV-3SQB-SULM6 CR3Q-721M-3ULM6
Table 4 : The list of robots for grouping certification; C group -2.
Model name
No. Classification Robot Controller
b-axis
10 | Basic model (standard) * RV-3SQJ-S$3**
11 | Clean room basic model (standard) *' RV-3SQJC-S3**
CR2Q-731-S3**
12 | Basic mode!l with brakes on all axis (standard) RV-3SQJB-S3**
13 Clean room basic model with brakes on all axis RV-3SQJBC-S3**
(standard)
14 2cly|!1tr(l)“llls:r bism model including robot RV-3SQJ-SM6**
0il mist basic model with brakes on all axis CR3Q-731M-SM6"*
15 including robot controller RV-33QJB-5M6"*
16 UL spe<?|f|cat|on basic model with brakes on RV-3SQJB-SUL3**
all axis (standard)
UL specification clean room basic model with CR2Q-731-SUL3**
- - * %
17 brakes on all axis (standard) RV-35QJBC-SUL3
18 UL specification oil mist basic model with RV-3SQJB-SULMG* * CR3Q-731M-SULM6G**

brakes on all axis including robot controller
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Table 5 : The list of robots for grouping certification: D group.

Model name
No. Classification Robot Controller
6kg-Load
1 | Basic model RH-6SQH4520-S3**
2 | Short arm model RH-6SQH3520-S3**
3 | Long arm model RH-6SQH5520-S3**
4 |10il mist mode';l . RH-6SQH4517M-S3** CR2Q-761
5 | Short arm~0il mist model RH-6SQH3517M-83** .§3%+
6 | Long arm~0il mist model RH-6SQH5517M-83**
7 | Clean room model (Class 10) RH-6SQH4517C-83**
8 | Short arm”Clean room model RH-6SQH3517C-S3**
9 | Long arm.~Clean room model RH-6SQH5517C-S3**
10 | 0il mist modc?l |r.1clud|ng R(C . RH-6SQH4517M-SM6** CR3Q-761M
11 | Short arm.~0il mist mode!l including R/C RH-6SQH3517M-SM6** -SM6**
12 | Long arm.~0il mist model including R/C RH-6SQH5517M-SM6**
13 | UL specification basic model RH-6SQH4520-SUL3**
14 | UL specification short arm model RH-6SQH3520-SUL3**
15 | UL specification long arm model RH-6SQH5520-SUL3**
16 | UL specification oil mist model RH-6SQH4517M-SUL3** CR2Q-761
17 | UL specification short arm~0il mist model RH-6SQH3517M-SUL3** .SUL3**
18 | UL specification long arm.”0il mist model RH-6SQH5517M-SUL3** :
19 | UL specification clean room mode! (Class 10) RH-6SQH4517C-SUL3**
20 | UL specification short arm.”Clean room model RH-6SQH3517C-SUL3**
21 | UL specification long arm.”Glean room model RH-6SQH5517C-SUL3**
22 | UL specificationoil mist model includingR/C| RH-6SQH4517M-SULM6**
23 l.JL spegification short arm.70il mist model RH-6SQH3517M-SULMG** CR3Q-761M
including R/C _SULM6**
24 UL specification long arm.~0il mist model RH-6SQH5517M-SULM6" *

including R/C
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Table 6 : The list of robots for grouping certification; D group -2.
' Model name
No. Classification Robot Control ler
12.718kg-Load
25 | Basic model RH-12SQH7035(-S**)
26 | Short arm mode| RH-12SQH5535(-S* *) CR2Q-741(-S**)
27 | Long arm model RH-12SQH8535(-S* *)
28 | Long arm and heavy load model RH-18SQH8535(-S**) CR2Q-751(-S**)
29 | 0il mist model RH-12SQH7030M(-S**)
30 | Short arm~0il mist model RH-12SQH5530M(-S**) CR2Q-741(-S**)
31 | Long arm~0il mist model RH-12SQH8530M(-S**)
32 | Long arm and heavy load.”0il mist model RH-18SQH8530M(-S**) CR2Q-751(-S**)
33 | Glean room model (Class 10) RH-12SQH7030C(-S**)
34 | Short arm~Clean room model RH-12SQH5530C(-S**) CR2Q-741(-S**)
35 | Long arm.~Clean room model RH-12SQH8530C(-S**)
36 lEgr;gS:r?o)and heavy load.”Clean room model RH-18SQHB530C(-8**) CR2Q-751(-5*%)
37 | 0il mist modtlal nycludmg R(C ' RH-12SQH7030M-SM6** CR3Q-741M
38 | Short arm~0il mist model including R/C RH-12SQH5530M-SM6** -SM6G**
39 | Long arm.~0il mist model including R/C RH-12SQH8530M-SM6 * *
m %xfu;ir:lg ;r}(é heavy load ./ 0il mist model RH-18SQHB530M-SM6** CR-:;(:'I-;I*SJM
41 | UL specification basic model RH-12SQH7035-SUL**
42 | UL specification short arm model RH-12SQH5535-SUL** CR2Q-741-SUL**
43 | UL specification long arm model RH-12SQH8535-SUL**
a :Ijllédes:)ecxflcatlon long arm and heavy load RH-18SQH8535-SUL** CR2Q-751-SUL**
45 | UL specification oil mist model RH-12SQH7030M-SUL**
46 | UL specification short arm.~0il mist model RH-12SQH5530M-SUL** CR2Q-741-SUL**
47 | UL specification long arm./0il mist model RH-12SQH8530M-SUL**
48 UI.‘ spgcification long arm and heavy load.” RH-18SQHB530M-SUL ** CR2Q-751-SUL**
0il mist model
49 | UL specification clean room model (Class 10) RH-12SQH7030C-SUL**
50 | UL specification short arm.”Clean room model RH-12SQH5530C-SUL** CR2Q-741-SUL**
51 | UL specification long arm.”Clean room model RH-12SQH8530C-SUL**
57 UL specification long arm and heavy load.” RH-18SQHB530C-SUL** CR2Q-751-SUL**
Clean room model (Class 10)
. . . . . . RH-12SQH7030M
53 | UL specification oil mist model including R/C SULM6**
54 UL specification short arm.”0il mist model RH-12SQH5530M CR3Q-741M
including R/C : -SULM6** -SULM6**
55 UL specification long arm.~0il mist model RH-12SQH8530M
including R/C -SULM6** )
56 UL specification long arm and heavy load.” RH-18SQH8530M CR3Q-751M
0il mist model including R/C -SULM6** -SULM6**
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Revision history

Date Specifications No. | Details of revisions Rev
July 1, 2009 First print *
October 13,2009 P1 Standards update(2006/42/EC) A
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