(1)Robot wertykalny: ponizej przedstawiono serig RV-4/7/13/20FR.

Poradnik szybkiego startu

(Robot serii RV-FR/RH-FR)

/N $rodki bezpiec

zenstwa

Przed rozpoczeciem uzytkowania robota nalezy w kazdym przypadku zapoznac sie z trescig "Instrukcji
Bezpieczenstwa" zatgczonej na nosniku CD-ROM (instrukcja uzytkowania) w celu przyswojenia wymaganych

$rodkéw bezpieczenstwa.

W przypadku serii RV-2FR obowigzujg inne metody

2) Robot horyzontalny: ponizej przedstawiono serie¢ RH-3/6/12/20FRH.

W przypadku serii RH-3FRHR obowigzujg inne met

1 Ponizszy opis prezentuje procedure o
rozpakowania do uziemienia

Narzedzia (przygotowywane przez klienta)
Klucz maszynowy  Klucz

rozpakowania i transportu.

ody rozpakowania i transportu.

bejmujgca etapy od

Srubokret

oz Srubokret
/ szesciokatn krzyzakowy z tbem ptaskim,
>
4

1-1.Rozpakowanie robota.

Robot wertykalny

@ Odcig¢ tasme

| @ Usuna¢ nakretki (z czterech lokalizacji) |

@ Zdja¢ karton

Nalezy go rozpako

W kazdych warunkach przynajmniej dwie osoby sg
& zobowigzane do rozpakowania robota.

wywac na ptaskiej powierzchni

Usuna¢ $ruby z tbem szes$ciokatnym
lub nakretki (z czterech lokalizacji)

|

\ Klucz

' szeéciokqtn%

1

1 Sruby z tbem

kret- E I szesciokatnym

ka \J\/% ' a
\0\/

RH-3/6FRH

!
szesciokatny :
!

RH-12/20FRH

1-2.Transport robota.

Robot wertykalny

(@ Zamocowac liny na
$rubach oczkowych
osadzonych na ptycie

Sprawdzi¢ czy liny oraz inne
narzedzia nie kolidujg z ramieniem
robota lub pokrywami.

Nie wolno wystawiaé robota na
dziatanie drgan lub uderzen.

podtrzymujacej

Sruba oczkowa.

Plyta podtrzymujaca

@ Unies¢ ostroznie robota

Ptyta mocujgca

Zachowaé ostrozno$¢ Transport ramienia robota

Robot horyzontalny Nie wolno wystawia¢

Nie chwyta¢ pokrywy robota.

robota na dziatanie drgan lub uderzen.

a na:

Seria RH-3/6FRH [@

Przytrzymac robota wraz z kolejng osoba,

stepnie utozy¢ go w miejscu montazu. ]

@ Utozy¢ robota wraz z ptytami
mocujgcymi A i B osadzonych na
wozku a nastepnie
przetransportowac go w poblize
miejsca instalacji.

Ptyta mocujgca A

Pierwsza osoba powinna podtrzymywac
punkty (A) i (B) a kolejna osoba powinna
podtrzymywaé punkt (C).

Plyta mocujaca B/

Robot wertykalny

Seria RH-12/20FRH Hak

Sprawdzi¢ czy liny oraz inne
& narzedzia nie kolidujg z

ramieniem robota

lub pokrywami.

Nie wolno wystawiac¢ robota na

dziatanie drgan lub uderzen.

@ zZamocowag liny na
$rubach oczkowych

osadzonych na taczniku
podwieszanym.

Sruba oczkowa
tacznik podwieszan

Plyta podtrzymujgca

1-3. Instalacja robota na réwnej powierzchni stanowiska montazowego.

Zamocowac robota z wykorzystaniem $rub z tbem
szesciokatnym w czterech lokalizacjach na powierzchni ptaskiej
miejsca zamontowania (na przyktad na ptycie stotu).

Zachowac dostateczng
przestrzen na cele prowadzenial
czynnosci konserwacyjnych.

Klucz
szesciokatny

Sruby z tbem
sze$ciokatnym w

\'//czterech lokalizacjach

1

Robot horyzontalny

Robot wertykalny

1-4. Demontaz fgcznikdw podwieszanych i ptyt mocujgcych.

Ptyta
podtrzvaJaca ¢ Robot horyzontalny
Ptyta mocujgca
Robot wertykalny Plyta Piyta

Seria RH-12/20FRH

Seria RH-3/6FRH

1-5. Doprowadzenie uziemienia do robota, rozdzielnie od uziemienia
pozostatych urzadzen (sterownika programowalnego, itp.).

| @) Doprowadzi¢ okablowanie uziemiajgce do zacisku uziemienia robota. |

@)

Sruba uziemiajgca

Robot horyzontalny

Kabel uziemiajgcy

Robot wertykalny

=v\®

(D Ramie robota nalezy uziemia¢
rozdzielnie.

Oporno$¢ uziemienia nie

moze przekraczac wartosci @
1000 = —
=

2 Doprowadzenie okablowania.

2-1. Podtgczenie okablowania uziemiajgcego do zasilania
kontrolera robota.

Wykona¢ czynnosci od 1 do 9.

@ Sprawdzi¢ czy zasilnie
gtéwne pozostaje zgodne
z tredcig specyfikacii.

Podtaczy¢ kabel ACIN do zlgcza
ACIN zlokalizowanego na $cianie;
tylnej kontrolera robota.

Y

Ztgcze ACIN

Podtaczy¢ przewod przytaczeniowy ® Sprawdzi¢ czy zasilanie
gtéwnej linii zasilajgcej do zacisku gtéwne pozostaje WYL.
gtéwnego automatycznego

bezpiecznika z wytacznikiem
réznicowym.

Tréjfazowy A Jednofazowy
C200V AC200V Fj
&
Gtowny
Sprawdzi¢ czy automatyczny \\
@ bezpiecznik z wytgcznikiem @ UDU}UDDOU
réznicowym je WYL. - ] k O\
E 3 E SlPrzytacza kablowe \\
Automatyczny bezpiecznik ACIN )
z wytgcznikiem réznicowym (NV) r Sruba M4
E na zacisku PE
Zawsze stosowac L1
pokrywe. Podrzedny

Zacisk PE

Kabel
L uziemiajacy

/] Zacisk PE
Kabel ACIN

@ Podtaczy¢ zacisk zasilania okablowania ACIN do
podrzednego zacisku automatycznego bezpiecznika
z wytgcznikiem réznicowym.

@Podlaczyc’ zacisk FG do zacisku PE (uziemienie)
w uktadzie klienta.

(7) Wykona¢ podtaczenie do zacisku PE
kontrolera robota.

Podtgczy¢ kolejng koricéwke do
uziemienia. (2 punkty uziemiajace)

| & Opornos$¢ uziemienia nie moze przekraczaé wartosci 100Q.
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2-2. Podtgczanie zewnetrznego wytgcznika bezpieczenstwa lub innych
przetgcznikéw kontrolera robota w celu wykonania zabezpieczen.

Podtaczy¢ styki wszystkich przetgcznikow do stykow tak, jak pokazano ponizej.
c) Ziacze przetgcznika trybu pracy

CNUSR11 "pomiedzy 5 i 21"
oraz "pomigdzy 12 i 28"

a) Ztacze zewnetrznego wytacznika
bezpieczenstwa CNUSR11
"pomigdzy 7 i 23" oraz "pomiedzy
14 30"

b) Ztgcze przetgcznika drzwi
CNUSR11 "pomiedzy 6 i 22"
oraz "pomigdzy 13 i 29"

Numeracja wtykéw na ztaczu (Widok A)

1 9 1 16

10 18

Ztgcze CNUSR12 Ztgcze CNUSR11

Ztgcze na okablowanie uzytkownika
Dzwignia

Ztgcze CNUSR11
@ Usunac fragment izolacji z kabla —
przytgczeniowego o dtugosci
7mm.

Okablowanie ztgcza na
okablowanie uzytkownika

Dzwignia

Gniazdo kablowe

Widok A

(2 Z wykorzystaniem $rubokreta
ptaskiego, wsuwajgc kty ztagcza
okablowania uzytkownika wepchnaé
okablowanie do korica przestrzeni
gniazda kablowego. r

@ Podtaczy¢ ztgcze do odpowiedniego
przytacza (CNUSR11 lub CNUSR12)

Zigcze kontrolera robota.

CNUSR12
Widok A

Ztacze
CNUSR11

@ Po wsunigciu ztgcza do oporu, dzwignia na obu
zakonczeniach przytacza unosi sig oraz przyjmuje
ustalone potozenie.

2-3. Podtgczenie robota do kontrolera.

@ Skreci¢ blokady reczne
(w dwéch pozycjach)

Ztgcze ramienia
robota CN1

Ztacze CN1

Ztgcze ramienia
robota CN1

Kontroler

(2) Dokrgcic $ruby
robota  Kabel maszynowy

(w dwoch pozycjach)

2-4. Podtgczanie panelu uczacego robota (T/B) do kontrolera.

Ztgcze T/B

| @ Ustawi¢ dzwignie blokady w pozycji gérnej

=

’—_/\

@o E'@%te rownik robota
&)

1
AR S
— y o
= -\
- ED / N )
E E (2) Wsuwac do
$rodka az do
\ chwili ustyszenia

charakterystycz-

Panel uczacy Ztgcze T/B nego dzwigku.

robota (T/B)

=

| @ Wecisna¢ dzwignig blokady w celu zablokowania ztgcza |

[ Ramie robota typu R ]

W przypadku ramienia robota typu R,
3 Potaczy¢ modut PLC wraz z modutem CPU robota

Nastepujgce produkty serii R Mitsubishi MELSEC iQ sg niezbedne do
. wykonania instalacji modutu CPU robota. Klient pozostaje odpowiedzialny
. zaich przygotowanie.

[Ptyta bazowa, modut zasilania, modut PLC]

3-1. Montaz modutu zasilania na ptycie bazowe;.

(@ Montaz modutu zasilania na
ptycie bazowej.

Plyta bazowa

Modut zasilania

U

Ptyta bazowa

3-4. Montaz modutu CPU robota na ptycie bazowe;j.

@ Otworzy¢ pokrywe.
/ Terminal

Modut zasilania

Okablowanie
zasilajace =

@ Podtaczanie kabla zasilajgcego do zacisku
ukfadu zasilania.
(Podtgczanie wraz z uziemieniem)

3-3. Montaz modutu PLC na ptycie bazowej.

Modut PLC

Modut zasilania

Montaz modutu PLC obok
modutu zasilania.

Ptyta bazowa

3-4. Montaz modutu CPU robota na ptycie bazowe;j.

Modut zasilania

@

Montaz modutu CPU robota obok
modutu PLC.

T
| /—

/

Plyta bazowa

Modut PLC

3-5. Podtgczanie modutu CPU robota oraz kontrolera wraz
z dotgczonym kablem.

Kontroler robota

Ztgcze CN1

Kabel SSCNET Il

™

P i¢ oznacenia przytaczy na kazdym ztgczu
oraz gniezdzie w celu wsuniecia wiasciwych ztgczy
do odpowiednich gniazd.

nacisku na ztgcze ani gwattownie
wyginac kabla.

2 Nie wolno wywiera¢ nadmiernego

Nastawi¢ parametry PLC a nastgpnie Zob.:
je zastosowac. CRB00 Series Controller INSTRUCTION MANUAL

Detailed explanations of
functions and operations

BFP-A3548-A
(2/4)



Panel uczacy
robota (T/B)

Zob. Sekcje 4. Zob. Sekcje 6.

[ Zasada dziatania panelu uczgcego R32TB

Nastawi¢ jezyk panelu uczgcego (T/B).

Domyslnie jezyk ekranu wyswietlacza ustawia sig na angielski.

Przej$¢ do ekranu ustawien

poczatkowych. Wigczy¢ automatyczny @
bezpiecznik z wytacznikiem Przetgcznik
[@ przytrzymujac klawisze [F1] ] réznicowym
oraz [F3]

Automatyczny bezpiecznik z wytgcznikiem réznicowym (NV)

Wybra¢ "1. Configuration”.

1.Configuration

2.Com.Information

<1> <2> Reset

|1.Defau|t Language|

2.Contrast

<1> <2> Reset

@ Japonski
<Default Language>
002
JPN
<UP> <DWN>

<Default Language>
001

<UP><DWN>  Back
) (DAngielski

( @ Wecisng¢ klawisz [F1] lub [F2].

Potwierdzi¢ zmiang trybu jezyka.

1.Default Language
2.Contrast

<1> <2> Reset

1.Save and Exit
2.Exit without Save

<1><2> Reset

[ Zapisac ustawienia jezyka.
B ze ey 1.Save and Exit
2.Exit without Save
@ <1><2> Prev

1.Configuration
2.Com.Information

Klawisz [F2]: Nie zapisywa¢. Powrét do ekranu ustawien poczatkowych. | <q> <2> Reset

(3/4)

B Przejs¢ do ekranu tytutowego. ] -
' v 9 1.Configuration

= E 2.Com.Information

<1><2>

{

MELFA CR800-D  Ver. S3
RV-7FR-D

COPYRIGHT (C) 2011 MITSUBISHI
ELECTRIC CORPORATION ALL
RIGHTS RESERVED

Reset

@ Weisna¢ klawisz [EXE]

5 Sprawdzié¢ poprawnos$é dziatania robota za pomocg R32TB

Przesungc¢ robota recznie.(Operacja JOINT JOG)

@ Wecisna¢ przycisk [TB ENABLE].
(2 Lampka przycisku zostaje podswietlona.

T

UP: WYLACZANIE DOWN: WEACZANIE
(Tyt R32TB)

@Lampka przycisku
zostaje pods$wietlona,

przycisk
TB ENABLE

MELFA CR800-D
RV-7FR-D
COPYRIGHT (C) 2011 MITSUBISHI

ELECTRIC CORPORATION ALL
RIGHTS RESERVED

U

2.RUN
4.0RIGIN/BRK

Ver. 83

<MENU>
1.FILE/EDIT
3.PARAM.
5.SET/INIT.

@ Wecisng¢ klawisz [JOG] na panelu programowania robota (T/B). Wyswietli si¢ ekran impulsowania.

o>

<CURRENT> JOINT 100% M1 TO
J1: +0.00 J5: +0.00
: : +0.00

@ wyswietlony zostaje komunikat o kontroli "JOINT.”

(@ W przypadku wyswietlenia innego trybu JOG,
wcisng¢ klawisz [F1].

®

Weisngé [ OVRD 1] lub [OVRD !] w celu nastawienia
warto$ci wskazanej po prawej stronie na "10 %"

<CURRENT> JOINT 10% M1 TO
J1: +0.00 J5: +0.00

J2: +0.00 J6: +0.00

J3: +90.00:

J4: +0.00

XYZ [TOOL [e]e] 3-XYZ § CYLNDR

Wecisng¢ klawisz [SERVO] zlokalizowany w przedniej czesci delikatnie utrzymujac wcisniety klawisz
aktywacji zlokalizowany w tylnej czesci panelu uczacego robota (T/B).

@ Delikatnie
zacisngé

P pETr—

przycisk
TB ENABLE

E Sprawdzi¢ czy lampka LED "SERVOQ" na panelu uczacego robota (T/B) pozostaje
podswietlona na zielono.

Lampka
LED SERVO

Przesung¢ o$ J1.
Weisnac¢ klawisz [ -X(J1) ] lub [ +X(J1) ] zlokalizowany w przedniej czesci delikatnie utrzymujgc wcisnigty
klawisz aktywacji zlokalizowany w tylnej czesci panelu programowania robota (T/B).

Delikatnie
@ zacisngé

przycisk
TB ENABLE

ﬂ Ruch osi J1

Obrét osi J1

Robot

Robot wertykalny horyzontalny

ﬂ Sprawdzenie poprawnosci dziatania robota

Wecisna¢ klawisz [+] lub [-] utrzymujgc wcisnigty klawisz aktywacji panelu
programowania robota (T/B).

Delikatnie
zacisngé

przycisk
TB ENABLE

0s J1

Robot wertykalny

W tym miejscu konczy sie szybkie nastawianie.
Prosimy zapoznac sie z trescig Sekcji 8.

[ Dziatanie panelu uczgcego robota R56TB ]

? Nastawi¢ jezyk panelu uczgcego robota (T/B),

Domyslnie jezyk ekranu wys$wietlacza nastawia sie na angielski.

@ Po pierwszym doprowadzeniu zasilania wyswietla sig ekran ustawien jezyka.

@ Dokona¢ wyboru "English” lub "Japanese"na ekranie.

Weisngg¢ klawisz [OK] na ekranie.
® 4 (o1 Japanese

(@ Dokona¢ wyboru "English" lub "Japanese")

7 Sprawdzi¢é poprawnosé dziatania robota za pomocg R56TB

Przesunac¢ robota recznie (operacja JOINT JOG)

@ Weisnag klawisz [JOG]
Lampka "T/B enable" na panelu programowania
robota (T/B) zostaje pod$wietlona na biato.

@

(2) Lampka "T/B
enable" Biata
lampka

Przycisk
TEACH

@ Weisnag klawisz [JOG].
Dokona¢ wyboru "JOINT JOG" na ekranie sterowania JOG (przycisk zlokalizowany po prawej
stronie).

Zmniejszy¢ predkos$¢ dziatania robota.

Weisngg¢ [1] lub [{] (przycisk OVRD) w celu nastawienia wartosci wskazanej po prawej stronie na "10 %".

@

(D przycisk OVRD

laczy¢ napedy.

Wigczyé naped
Wecisna¢ klawisz [SERVO] jednoczesnie delikatnie utrzymujac przetacznik aktywaciji
panelu uczgcego robota (T/B).

przycisk

przycisk
TB ENABLE

Delikatnie
Scisngé

@ Sprawdzi¢ czy lampka LED "SERVO"
na panelu uczgcego robota (T/B) jest
podswietlona na zielono.

Przesunigcie osi J1.

Wecisna¢ klawisz [+] lub [-] osi J1 jednoczesnie delikatnie utrzymujac wciniety przycisk aktywacji panelu
programowania robota (T/B).

Delikatnie
® $cisngc

Wcisng¢ przycisk

przycisk
TB ENABLE

E Przesunigcie osi J1

Obrét osi J1

z iy
Robot wertykalny @

Kontrola dziatania robota
Wecisng¢ klawisz [+] lub [-] jednoczes$nie delikatnie utrzymujgc wcisnigty
przycisk aktywacji panelu programowania robota (T/B).

Robot
horyzontalny

Delikatnie
$cisngé

przycisk
TB ENABLE

Robot
horyzontalny

W tym miejscu konczy sie szybkie nastawianie.
Prosimy zapoznac sie z trescig Sekcji 8.
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8 Odtgczyé zasilanie ramienia robota.

@ Odtgczyé zasilanie od automatycznego
bezpiecznika z wytgcznikiem réznicowym.

Typ D

(D Wytaczy¢ uktad CPU robota.

TypR -

(2) Wyltaczy¢ zasilanie automatycznego
bezpiecznika z wytacznikiem réznicowym Automatyczny bezpiecznik z

wytgcznikiem réznicowym (NV)

Nalezy poprawnie nastawi¢ ponizsze parametry. Zob.:

(1) Czas
" . L W CR800 Series Controller
(Zob. "Operation of setup / initialization screen”.) INSTRUCTION MANUAL

Typ wejs¢/wyjs¢ (Parametr: HIOTYPE) Detailed explanations of

(Zob. "About the hand type".) e eneye ae ration
(3) Ciezarirozmiar (Parametr: HNDDAT) anctionsia operations

(Zob. "Hand and Workpiece Conditions".)

@
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