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Zu diesem Handbuch
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Industrieroboter.

Sollten sich Fragen bezglich Installation und Betrieb der in diesem
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erhalten Sie Uber das Internet: http://www.mitsubishi-automation.de.

Die MITSUBISHI ELECTRIC EUROPE B.V. behélt sich vor, jederzeit
technische Anderungen dieses Handbuchs ohne besondere Hinweise
vorzunehmen.

© 01/2002






Sicherheitshinweise

Zielgruppe

Dieses Handbuch richtet sich ausschlieBBlich an anerkannt ausgebildete Elektrofachkréfte, die
mit den Sicherheitsstandards der Automatisierungstechnik vertraut sind. Projektierung, In-
stallation, Inbetriebnahme, Wartung und Prifung der Roboter nebst Zubehdr dirfen nur von
einer anerkannt ausgebildeten Elektrofachkraft, die mit den Sicherheitsstandards der Auto-
matisierungstechnik vertraut ist, durchgefiihrt werden. Eingriffe in die Hard- und Software un-
serer Produkte, soweit sie nicht in diesem Handbuch beschrieben sind, dirfen nur durch un-
ser Fachpersonal vorgenommen werden.

BestimmungsgemaéBer Gebrauch

Die Industrieroboter-Serien RV-2AJ und RV-1A sind nur fir die Einsatzbereiche vorgesehen,
die in diesem Handbuch beschrieben sind. Achten Sie auf die Einhaltung aller im Handbuch
angegebenen Kenndaten. Die Produkte wurden unter Beachtung der Sicherheitsnormen ent-
wickelt, gefertigt, gepruft und dokumentiert. Bei Beachtung der flr Projektierung, Montage
und ordnungsgemaBen Betrieb beschriebenen Handhabungsvorschriften und Sicherheitsan-
weisungen gehen vom Produkt im Normalfall keine Gefahren fiir Personen oder Sachen aus.
Unqualifizierte Eingriffe in die Hard- oder Software bzw. Nichtbeachtung der in diesem Hand-
buch angegebenen oder am Produkt angebrachten Warnhinweise kénnen zu schweren Per-
sonen- oder Sachschaden fuhren. Es dirfen nur von MITSUBISHI ELECTRIC empfohlene
Zusatz- bzw. Erweiterungsgerate in Verbindung mit den Robotersystemen RV-2AJ und
RV-1A benutzt werden.

Jede andere darlber hinausgehende Verwendung oder Benutzung gilt als nicht bestim-
mungsgemars.
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Sicherheitsrelevante Vorschriften

Bei der Projektierung, Installation, Inbetriebnahme, Wartung und Prifung der Gerate missen
die fur den spezifischen Einsatzfall gultigen Sicherheits- und Unfallverhitungsvorschriften
beachtet werden.

ACHTUNG:

Im Lieferumfang des Roboters ist ein Sicherheitstechnisches Handbuch enthalten.
Dieses Handbuch behandelt alle sicherheitsrelevanten Details zu Aufstellung, Inbe-
triebnahme und Wartung. Vor einer Aufstellung, Inbetriebnahme oder der Durchfiih-
rung anderer Arbeiten mit oder am Roboter ist dieses Handbuch unbedingt durchzu-
arbeiten. Alle darin aufgefiihrten Angaben sind zwingend zu beachten!

Sollte dieses Handbuch nicht im Lieferumfang enthalten sein, wenden Sie sich bitte
umgehend an Ihren Mitsubishi-Vertriebspartner.

Daruber hinaus mussen folgende Vorschriften (ohne Anspruch auf Vollstandigkeit) beachtet
werden:

@® VDE-Vorschriften

- VDE 0100
Bestimmungen fir das Errichten von Starkstromanlagen mit einer Nennspannung bis
1000V

- VDE 0105
Betrieb von Starkstromanlagen

- VDE 0113
Elektrische Anlagen mit elektronischen Betriebsmitteln

— VDE 0160
Ausristung von Starkstromanlagen und elektrischen Betriebsmitteln

— VDE 0550/0551
Bestimmungen fur Transformatoren

— VDE 0700
Sicherheit elektrischer Gerate fir den Hausgebrauch und &hnliche Zwecke

— VDE 0860
Sicherheitsbestimmungen flr netzbetriebene elektronische Geréate und deren Zube-
hér far den Hausgebrauch und &hnliche Zwecke
® Brandverhitungsvorschriften
® Unfallverhitungsvorschriften

- VBG Nr.4
Elektrische Anlagen und Betriebsmittel

S MITSUBISHI ELECTRIC



Erlduterung zu den Gefahrenhinweisen

In diesem Handbuch befinden sich Hinweise, die wichtig fir den sachgerechten sicheren Um-

gang mit dem Roboter sind.

Die einzelnen Hinweise haben folgende Bedeutung:

GEFAHR:

Bedeutet, dass eine Gefahr fiir das Leben und die Gesundheit des Anwenders besteht,
z. B. durch elektrische Spannung, wenn die entsprechenden VorsichtsmaBnahmen
nicht getroffen werden.

ACHTUNG:

Bedeutet eine Warnung vor méglichen Beschéddigungen des Roboters, seiner Peri-
pherie oder anderen Sachwerten, wenn die entsprechenden VorsichtsmaBnahmen
nicht getroffen werden.

RV-1A/RV-2AJ



Allgemeine Gefahrenhinweise und Sicherheitsvorkehrungen

Die folgenden Gefahrenhinweise sind als generelle Richtlinie fir den Umgang mit dem Robo-
tersystem zu verstehen. Diese Hinweise mussen Sie bei der Projektierung, Installation und
dem Betrieb des Robotersystems unbedingt beachten.

GEFAHR:

Die im spezifischen Einsatzfall geltenden Sicherheits- und Unfallverhitungsvor-
schriften sind zu beachten. Der Einbau, die Verdrahtung und das Offnen der Bau-
gruppen, Bauteile und Geréte miissen im spannungslosen Zustand erfolgen.

Uberpriifen Sie spannungsfiihrende Kabel und Leitungen, mit denen die Gerite
verbunden sind, regelméBig auf Isolationsfehler oder Bruchstellen. Bei Feststel-
lung eines Fehlers in der Verkabelung miissen Sie die Geréte und die Verkabelung
sofort spannungslos schalten und die defekte Verkabelung ersetzen.

Uberpriifen Sie vor der Inbetriebnahme, ob der zuldssige Netzspannungsbereich
mit der ortlichen Netzspannung libereinstimmt.

Treffen Sie die erforderlichen Vorkehrungen, um nach Spannungseinbriichen
und -ausféllen ein unterbrochenes Programm ordnungsgeméB wieder aufneh-
men zu kénnen. Dabei diirfen auch kurzzeitig keine gefdhrlichen Betriebszustén-
de auftreten. Gegebenenfalls ist ein ,,NOT-AUS“ zu erzwingen.

NOT-AUS-Einrichtungen geméaB EN 60204/IEC 204 VDE 0113 miissen bei jeder An-
wendung wirksam bleiben. Ein Entriegeln der NOT-AUS-Einrichtung darf keine un
kontrollierten Bewegungen des Roboterarms zur Folge haben.
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Allgemeine Sicherheitshinweise bei der Handhabung

Ausfihrliche Informationen Uber Sicherheit und Schutz enthnehmen Sie bitte dem sicherheits-
technischen Handbuch.

GEFAHR:
A i ® Die Roboterachsen J1, J2, J3 und J5 verfiigen (iber Bremsen. Sie sollten auf die

Robotergelenke keinen Druck von Hand ausiiben, damit die Getriebeunterset-
zung nicht beschédigt wird.

® Die manuelle Roboterbewegung ist zu vermeiden. Sollten Sie den Roboterarm
dennoch mit den Handen bewegen, so fiihren Sie die Bewegung schrittweise aus.
Bei abrupten Bewegungen kann die Positioniergenauigkeit abnehmen.

@ Auch wenn sich der Roboterarm im normalen Arbeitsbereich befindet, kann es zu
Kollisionen des Handgelenks mit dem Roboterkérper kommen. Achten Sie beson-
ders im Jog-Betrieb auf diese Situation.

® Der Roboterarm besteht aus Prézisionsteilen, die einer ausreichenden Schmie-
rung bediirfen. Bei einem Kaltstart unter niedrigen Temperaturen kann es zu ei-
nem Servoalarm oder dem Verlust der Positioniergenauigkeit kommen. In einer
solchen Situation sollten Sie den Roboterarm erst im Leerlauf betreiben.

® Der Roboterarm und das Steuergerét bedarf einer Erdung der Klasse 3, um die Ge-
fahr eines elektrischen Schlags und das Auftreten von Stérstrahlung dauerhaft zu
verhindern.

® Alle Angaben und Spezifikationen in den Handblichern besitzen nur Gliltigkeit,
wenn Sie die im Handbuch angegebenen Wartungsarbeiten periodisch durchfiih-
ren.

@ Wird der Roboter zusammen mit einer Lineareinheit oder einem Hubtisch benuizt,
miissen Sie die Leitungen durch eine hochflexible Ausfiihrung (Schleppkette) er-
setzen, da es sonst zu einem Kabelbruch in den Anschlussleitungen kommen
kann.

® Wenn die Achsen mit sehr hoher Genauigkeit gefahren werden, kann sich die Po-
sition des Werkstiickes verschieben. Achten Sie darauf, dass keine Kollisionen
des Werkstiicks oder naheliegender Einheiten auftreten.

@ Befestigen Sie keine Klebestreifen oder Etiketten am Roboterarm und am Steuer-
gerédt. Durch den verwendeten Klebstoff kann die beschichtete Oberfldche be-
schédigt werden. Der durch die IEC IP-Symbole angegebene Schutz ist dann nicht
mehr gewiéhrleistet.

RV-1A/RV-2AJ \'%
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Systemubersicht Lieferumfang

1.1

Systemubersicht

In diesem Kapitel werden alle zu den MELFA-Industrierobotern RV-2AJ und RV-1A gehéren-
den Geréte, Optionen und Systemteile beschrieben.

Lieferumfang

5- und 6-achsige Roboter
Zu den 5-achsigen Robotern z&hlt der RV-2AJ. Der RV-1A ist ein 6-achsiger Roboter.

6-achsiger Roboterarm

5-achsiger Roboterarm

Befestigungsschrauben
(mit Unterlegscheiben
und Federringen)

Steuerkabel (5 m)

i Kabelsatz

=T e

Leistungskabel (5 m)

&
Steuergerat

Technische Dokumentation

MITSUBISHI
RV -1A/2AJ

Technisches.
Handbuch

eLFACH!

uuuuuuuuu

R000780C

Abb. 1-1: Lieferumfang der Robotersysteme RV-1A und RV-2AJ

RV-1A/RV-2AJ



Lieferumfang

Systemubersicht

1.11 Optionen und Ersatzteile
Bezeichnung Typ Merkmal Beschreibung Option
Motorbetriebener 4A-HMO1 Der Greifhandsatz
Greifhandsatz beinhaltet einen motorbetriebenen
Handgreifer (1A-HMO01), einen
Spiralkabel (1A-GHCD), eine Schnitt- [ ]
stellenkarte (2A-RZ364),
einen Handflanschadapter (1A-HAO1)
und Befestigungsschrauben.
Pneumatisch 4A-HPO1E positive Logik Der Greifhandsatz
betriebener beinhaltet einen pneumatisch
Greifhandsatz betriebenen Handgreifer (1A-HP01),
einen Spiralschlauch (1A-ST0402C), [ ]
eine Schnittstellenkarte (2A-RZ375),
einen Handflanschadapter (1A-HAO01)
und Befestigungsschrauben.
Magnetventilsatz 1E-VDO1E 1facher Ventilsatz Magnetventilsatz fur pneumatisch PS
(positive Logik) betriebene Greifhand
- Die Befestigungsschrauben sind im
1E-VDO2E 2facher Ventilsatz Lieferumfang enthalten. )
(positive Logik)
Handsteuerkabel 1E-GR35S 1faches oder 2faches Kabel zum Anschluss eines P
Handsteuerkabel benutzerdefinierten Magnetventils
Handsensorkabel 1A-HC20 Einseitig mit Kabel zum Anschluss einer
Anschlussstecker benutzerdefinierten pneumatisch ([
betriebenen Greifhand
Spiralschlauch 1E-ST0402C | Fur 1fachen Spiralférmiger Luftschlauch fur eine
Magnetventilsatz pneumatisch betriebene Greifhand ([
(94 x 2)
1E-ST0404C | Fir 2fachen
Magnetventilsatz ([
(94 x 4)
Handflansch- 1A-HAO1 Die Befestigungs- Handflanschadapter flir die Montage
adapter schrauben sind im einer Greifhand am Handflansch [ ]
Lieferumfang enthalten.
Teaching Box R28TB L&nge des Anschluss- Handsteuergeréat mit 3-stufigem
kabels: 7 m Totmannschalter PS
Anschluss an Steuergerét Uber
IP 65-Stecker
Schnittstellenkarte | 2A-RZ375 DO: 8 (positive Logik) Die Schnittstellenkarte wird in das
(Steuermodul) fir Steuergerat eingebaut. Sie wird ein-
pneumatisch gesetzt, wenn die Handsteuersignale [
betriebene Greif- verwendet werden.
hand
Parallele Schnitt- 2A-RZ371 DO: 32 (positive Logik)
stellen flr externe DI: 32 (positive Logik) [ ]
Ein-/Ausgange
Anschlusskabel RV-E-E/A Lange des Anschluss-
far externe kabels: 5 m, 15 m [ J
Ein-/Ausgéange
Tab. 1-1:  Ubersicht der Optionen und Ersatzteile fiir Wartungszwecke (1)
1-2 S MITSUBISHI ELECTRIC




Systemubersicht

Lieferumfang

Bezeichnung Typ Merkmal Beschreibung Option
Anschlusskabel RV-CAB2 25/25 Pin Kabel zum Anschluss des Steuer- [}
fur PC RV-CAB4 25/9 Pin geréates an einen PC °
Software COSIROP CD-ROM WIN-Bedienoberflache fir die
Programmierung, Online-Bedienung, P
Parametereinstellung und Diagnose
der Roboter
COSIMIR CD-ROM 3D-Simulationsprogramm fir die
Roboter
Es beinhaltet die COSIROP- [}
Funktionalitat und erlaubt die
Planung von Roboteranwendungen.
Erweiterungs- CR1-EB3 Fir die Installation von zusétzlichen °
modul Schnittstellenkarten
Externe serielle 2A-RZ581 Zwei RS232C-
Schnittstellen Schnittstellen oder eine °
RS232C- und eine
RS422-Schnittstelle
CC-Link- 2A-HR575E Nur fur lokale Station Fir MELSEC-SPS mit
Schnittstellenkarte CC-Link-Schnittstelle, [}
CC-Link-Netzwerke
ETHERNET- 2A-HR533E 10BASE-T/5 ®
Schnittstellenkarte
Schnittstellenkarte | 2A-RZ541E Mit dieser Schnittstellenkarte kdnnen
fur Zusatzachsen weitere Servoverstarker (max. 8) an- [}
gesteuert werden.
Tab. 1-1:  Ubersicht der Optionen und Ersatzteile fiir Wartungszwecke (2)
RV-1A/RV-2AJ 1-3



Lieferumfang

Systemubersicht

1.1.2

HINWEIS

Grundausstattung der Robotersysteme

Bezeichnung

Typ

Anzahl

Bemerkung

Roboterarm

RV-2AJ, RV-1A

Steuergerat

CR1

Erdschlussschalter

Anschlusskabelsatz fur
Steuergerét (Lange 5 m)

Leistungs- und Steuerkabel
zwischen Roboterarm und
Steuergerat

Bedienungs- und
Programmieranleitung

Technisches Handbuch

Vorliegendes Handbuch

Sicherheitstechnisches
Handbuch

Garantiekarte

Installationsschrauben

M8 x 30

Federringe fur die
Installationsschrauben

Fir M8

Unterlegscheiben fir die
Installationsschrauben

Far M8

Kabelbefestigung

Installationsschrauben fir
Kabelbefestigung

M5 x 10

4

Fir den Transport der
Roboterarme

Kunststoffklammern

3

Installationsschrauben fir
Kunststoffklammern

M3 x 22

1 pro Klammer

Unterlegscheiben fir
Installationsschrauben der
Kunststoffklammern

Far M3

1 pro Klammer

Fur die Verdrahtung und
Schlauchfiihrung einer op-
tionalen Greifhand

Transportsicherung

Befestigungsschrauben der
Transportsicherung

M4 x 12

Tab. 1-2: Grundausstattung der Robotersysteme

Die Grundausstattung der Robotersysteme beinhaltet keine Netzanschlussleitung und kein

Erdungskabel.
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Systemiibersich

t Systemkonfiguration

1.2

HINWEIS

Systemkonfiguration

5-achsiger Roboterarm

6-achsiger Roboterarm
RV-1A

Kabelsatz
1E-5CBL-1

Teaching Box
R28TB (optional)

mmmmmmmmm

Steuergerat
CR1

R000781C

Abb. 1-2: Konfiguration der Robotersysteme

Die Abb. 1-2 zeigt die Grundkonfiguration eines 5- sowie 6-achsigen Roboterarms. Néhere In-
formationen uber den Anschluss an einen PC und die Programmierung entnehmen Sie bitte
dem Abs. 4.3.

| Die Teaching Box ist optional erhéltlich. Sie ist fir den Grundbetrieb der Roboter notwendig.

RV-1A/RV-2AJ



Systemkonfiguration Systemubersicht

1.2.1

Roboterarm

5-achsiger Roboterarm

Ellbogenachse (J3)

Handgelenk- s
neigungsachse (J5)
A\ Oberarm
Handflansch \
! Schulterachse (J2
' ~\ (J2)
£

Handgelenkdrehachse (J6) \ >

Mittelteilachse (J1)

R000782C

Abb. 1-3: Komponenten eines 5-achsigen Roboterarms

Achsenbezeichnung | Bedeutung Tab. 1-3:

J1-Achse Mittelteilachse Ubersicht der Achsenbezeichnungen beim
J2-Achse Schulterachse 5-achsigen Roboterarm

J3-Achse Ellbogenachse

J5-Achse Handgelenkneigungsachse

J6-Achse Handgelenkdrehachse

S MITSUBISHI ELECTRIC



Systemubersicht

Systemkonfiguration

6-achsiger Roboterarm

Unterarmdrehachse (J4)

"

Handflansch
L 7 —
\ g
/
;

Handgelenkneigungsachse (J5)

Y

s"/
R

Handgelenkdrehachse (J6)

Ellbogenachse

Oberarm

Mittelteilachse (J1)

(0

AN S —

(J3)

Schulterachse (J2)

R000783C

Abb. 1-4: Komponenten eines 6-achsigen Roboterarms

Achsenbezeichnung | Bedeutung Tab. 1-4:

J1-Achse Mittelteilachse ’

J2-Achse Schulterachse 6-aChSIgen Roboterarm
J3-Achse Ellbogenachse

J4-Achse Unterarmdrehachse

J5-Achse Handgelenkneigungsachse

J6-Achse Handgelenkdrehachse

Ubersicht der Achsenbezeichnungen beim

RV-1A/RV-2AJ



Systemkonfiguration Systemubersicht

Lage der Servomotoren

J5-Motor

J4-Motor

J3-Motor

J2-Motor

J1-Motor

R000784C

Abb. 1-5: Lage der Servomotoren eines 6-achsigen Roboterarms

HINWEIS | Ein 5-achsiger Roboterarm besitzt keinen J4-Motor.

1-8 S MITSUBISHI ELECTRIC



Systemubersicht

Systemkonfiguration

1.2.2

Ste

uergerat

Die folgende Abbildung zeigt die Vorderansicht des Steuergerates CR1:

14 1T

I

@

1
L3 —™©

MELFA CR1
o

R000785C

Abb. 1-6: Vorderansicht des Steuergerétes

Nr. | Bezeichnung Funktion
@ | [POWER]-Schalter Ein-/Ausschalten der Versorgungsspannung
) [START]-Taste Starten eines Programms und Betrieb des Roboterarms
Das Programm wird kontinuierlich abgearbeitet.
) [STOP]-Taste Stoppen des Roboterarms
Die Servoversorgungsspannung wird nicht abgeschaltet.
[RESET]-Taste Quittiert einen Fehlercode
(4] Setzt den Haltezustand des Programms und das Programm
zuruck
[EMG.STOP]-Schalter Der Rastschalter dient dem NOT-HALT des Robotersystems.
Nach Betéatigung des Schalters wird die Servoversorgungsspan-
(5) nung unmittelbar abgeschaltet und der sich bewegende Roboter-
arm hélt sofort an. Durch Rechtsdrehung wird der Schalter entrie-
gelt und springt wieder heraus.
[REMOVE T/B]-Schalter Betatigen Sie den Schalter, wenn Sie die Teaching Box bei einge-
(6] schalteter Versorgungsspannung des Steuergerates anschlieBen
bzw. den Anschluss I16sen méchten.
) [CHANG.DISP]-Taste Anzeigenwechsel auf dem Display des Steuergerates in der Rei-
henfolge: Ubersteuerung — Programmnummer — Zeilennummer
) [END]-Taste Stoppen des laufenden Programms in der letzten Zeile oder bei
der END-Anweisung
© | [SVO.ON]-Taste Einschalten der Servoversorgungsspannung
@ | [SVO.OFF]-Taste Ausschalten der Servoversorgungsspannung
® Status.Number-Anzeige Anzeige von Alarm-, Programmnummer, Ubersteuerungswert (%)
usw.
Tab. 1-5: Ubersicht der Bedien-/Signalelemente des Steuergerétes (1)

RV-1A/RV-2AJ



Systemkonfiguration

Systemubersicht

HINWEIS

Nr. | Bezeichnung

Funktion

® | T/B-Anschluss

Schnittstelle fiir den Anschluss der Teaching Box

® | RS232C-Schnittstelle

Schnittstelle fiir den Anschluss eines PCs

[MODE]-Umschalter

AUTO (Op.) | Ein Betrieb ist nur Gber das Steuergerat mdglich. Der Betrieb tber
externe Signale oder die Teaching Box ist deaktiviert.

TEACH Bei aktivierter Teaching Box ist ausschlieBlich ein Betrieb Gber die
Teaching Box moglich. Der Betrieb lber externe Signale oder das
Steuergerat ist nicht moglich.

AUTO (Ext.) | Ein Betrieb ist nur Uber externe Signale mdglich. Der Betrieb iber

die Teaching Box oder das Steuergerat ist deaktiviert.

® | [UP/DOWN]-Taste

Scrollt die Anzeige

Tab. 1-5: Ubersicht der Bedien-/Signalelemente des Steuergerétes (2)

| Die Taster @, @, @, ©, @ und (O haben integrierte Kontrollanzeigen.

1-10
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Systemubersicht

Systemkonfiguration

1.2.3

Teaching Box

DISABLE  ENABLE
9\\ MITSUBISHI R28TB | [ )
'\\ /
TOOL JOINT XYZ MENU m
o— = ()2 smr #% 57°F*w49
svool &/
7 ( STEPN] —x +x EMG.STOP
| 1) w1
MOVE || st par b
ap ————————@®
-Y +Y
o * ) e [T
FORWD | 4 MNO 9 &
RL————————— @
['o) — - +z 1
— | 3 3)
BACKWD | 3 ukL| s @
| peL ®
- +A -
(10} COND | (44) ()
> oM 7 vz
HAND
—B +B
@ Fos 5) (45) =
CHAR/ 1 DEF 6 VWX
=G (3G (7]
D ERROR | (J5) w6
RESET | o asc 5 sTu EXE)
o ’

i
4.

==

R000743C

Abb. 1-7: Ansichten der Teaching Box

RV-1A/RV-2AJ
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Systemkonfiguration

Systemubersicht

Nr.

Bezeichnung

Funktion

[EMG.STOP]-Schalter

NOT-HALT-Schalter mit Verriegelungsfunktion

Wenn Sie den Schalter betatigen, halt der Roboterarm sofort an. Die
Servoversorgungsspannung wird abgeschaltet. Durch Drehen des
Schalters im Uhrzeigersinn wird der Schalter wieder entriegelt.

[ENABLE/DISABLE]-Schalter

Freigabe der Steuerung Uber die Teaching Box

Bringen Sie den Schalter in die Stellung ,ENABLE®, um den Roboterarm
Uber die Teaching Box anzusteuern.

Wenn die Teaching Box aktiv ist, kann weder Uber das Bedienfeld des
Steuergerétes noch extern in die Steuerung des Roboterarms eingegriffen
werden.

LCD-Anzeige

Die LCD-Anzeige verfligt tber 4 Zeilen zu 16 Zeichen.
Hier wird der Programm- oder Roboterarmzustand angezeigt.

[TOOL]-Taste

Auswahl des Werkzeug-Jog-Betriebs

[JOINT]-Taste

Auswahl des Gelenk-Jog-Betrieb

[XYZ]-Taste

Auswahl des XYZ-Jog- oder Kreis-Jog-Betriebs

[MENU]-Taste

Rucksprung ins Hauptmenu

[STOP]-Taste

Unterbrechung des laufenden Programms und Abbremsen des Roboters
Die Funktion entspricht der der [STOP]-Taste auf dem Bedienfeld des
Steuergerates. Die Tastenfunktion ist, unabhangig von der Stellung des
[ENABLE/DISABLE]-Schalters, immer verfugbar.

[STEP/MOVE]-Taste

Ausflihren des Jog-Betriebs in Verbindung mit den Jog-Tasten @
Anweisungsschritte werden in Verbindung mit der [INP/EXE]-Taste ausge-
fuhrt. Die Servoversorgungsspannung wird abgeschaltet.

[+/FORWD]-Taste

Ausfihren von Vorwartsschritten in Verbindung mit der [INP/EXE]-Taste
Die nachste Programmzeile im Editiermodus wird angezeigt. Betatigen Sie
die Taste in Verbindung mit der [STEP/MOVE]-Taste, erhéht sich die Uber-
steuerung.

[-/BACKWD]-Taste

Ausfuhren von Rickwartsschritten in Verbindung mit der [INP/EXE]-Taste
Die nachste Programmzeile im Editiermodus wird angezeigt. Betatigen Sie
die Taste in Verbindung mit der [STEP/MOVE]-Taste, nimmt die Uber-
steuerung ab.

(]

[COND]-Taste

Editierung des Programms

©

[ERROR RESET]-Taste

Quittierung eines Fehlercodes
In Verbindung mit der [INP/EXE]-Taste wird ein Programm zurlickgesetzt.

12 Tasten fur Jog-Betrieb:

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

Funktionstaste fir Jog-Betrieb

Im Gelenk-Jog-Betrieb kdnnen alle Gelenke einzeln bewegt werden. Im
XYZ-Jog-Betrieb kann der Roboterarm an jeder der Koordinatenachsen
entlang bewegt werden. Mit den Tasten erfolgt auch die Eingabe von
Menlauswahinummern oder Schritnummern.

[ADD/1]-Taster

Eingabe von Positionen oder Cursor nach oben bewegen

[RPL/!]-Taste

Anderung von Positionen oder Cursor nach unten bewegen

® 8o

[DEL/«]-Taste

Léschen von Positionen oder Cursor nach links bewegen

®

[HAND/=]-Taste

In Verbindung mit den Tasten [+C/(J6)] oder [-C/(J6)] Bewegung der
ersten Greifhand

In Verbindung mit den Tasten [+B/(J5)] oder [-B/(J5)] Bewegung der
zweiten Greifhand

Bewegung des Cursors nach rechts

[INP/EXE]

Dateneingabe oder Schrittweiterschaltung

[POS/CHAR]-Taste

Wechselt z. B. beim Editieren von Positionsdaten zwischen Zahlen und
Buchstaben

®©  © O

Totmannschalter

Der Totmannschalter muss flr das Einschalten des Servoantriebs bei ein-
geschalteter Teaching Box betatigt sein.

D

Kontrasteinstellung

Helligkeitseinstellung der LCD-Anzeige

Tab.

HINWEIS

1-6:

schrieben.

Ubersicht der Bedienelemente der Teaching Box

In der Bedienungs-/Programmieranleitung werden alle Tastenfunktionen detaillierter be-

1-12
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Installation

Auspacken des Robotersystems

2

2.1

2.1.1

HINWEIS

Installation

In diesem und im folgenden Kapitel werden alle fur den erfolgreichen Einsatz der Robotersys-
teme RV-2AJ und RV-1A notwendigen Vorbereitungen vom Auspacken bis zur Einstellung
der Grundposition beschrieben.

Auspacken des Robotersystems

Roboterarm auspacken

Der Roboterarm ist in einem Karton verpackt. Die folgende Abbildung zeigt schrittweise das
Auspacken des Roboterarms. In Abs. 2.2 ist die Handhabung des Roboterarms beschrieben.

Legen Sie den Karton des Roboterarms seitlich, wie in @ gezeigt, auf den Boden.
Offnen Sie das Verpackungsband mit einem Messer o. A.

Ziehen Sie die innere Verpackung horizontal aus dem Karton.

Entfernen Sie den oberen Teil @ der inneren Verpackung .

Richten Sie den Roboterarm zusammen mit dem unteren Teil @ der inneren Verpackung
auf.

®©® ©6 0 0

Entfernen Sie den unteren Teil der inneren Verpackung.

@ Transportieren Sie den Roboterarm wie in Abs. 2.2.1 beschrieben zum Aufstellungsort.

| Bewahren Sie die Verpackung fur einen spateren Transport auf.

Verpackungsband

% i‘i Roboterarm

R000786C

Abb. 2-1: Auspacken des Roboterarms

RV-1A/RV-2AJ




Auspacken des Robotersystems Installation

2.1.2

Steuergerat auspacken

Das Steuergerat ist in einem Karton verpackt. Die folgende Abbildung zeigt schrittweise das
Auspacken des Steuergerates. In Abs. 2.3 ist die Handhabung des Steuergerates beschrie-
ben.

Offnen Sie den Karton wie in @ gezeigt.

Entnehmen Sie die Bedienungs- und Programmieranleitung.

Entfernen Sie Teil A der inneren Verpackung. Dort finden Sie das Zubehor.
Heben Sie Teil B der inneren Verpackung aus dem Karton.

Um die Verpackung zu entfernen, missen Sie das Steuergerét anheben.

© 0 ® 0 0

Stellen Sie das Steuergerat ab.

ACHTUNG:
Fassen Sie zum Anheben die Vorder- und Riickseite an! Tragen Sie das Steuergerét
nicht an den Schaltern oder Steckverbindungen!

HINWEIS | Bewahren Sie die Verpackung fur einen spéteren Transport auf.
o
Steuergerat
Zubehor ‘ )
Teil B
Teil A
<4— &uBere Verpackung —»
R000787C
Abb. 2-2: Auspacken des Steuergerétes
2-2 S MITSUBISHI ELECTRIC



Installation Handhabung des Roboterarms
2.2 Handhabung des Roboterarms
2.2.1 Roboterarm transportieren

ACHTUNG:
Transportieren Sie den Roboterarm immer mit zwei Personen. Die Transportsiche-
rung darf vor einem Transport nicht entfernt werden.

ACHTUNG:
Tragen Sie den Roboterarm immer an den Haltepunkten @ und @. Tragen Sie den
Roboterarm niemals an den Abdeckungen, da dies zu Beschéadigungen fiihren kann.

® Der Transport muss immer mit zwei Personen erfolgen.Tragen Sie dabei den Roboterarm
immer an den Punkten @ des Oberarmbereichs und @ des Sockelbereichs. Tragen Sie
den Roboter niemals an den Seiten oder an den Abdeckungen, da diese sich I6sen kon-
nen und der Roboterarm zerstért wird.

AusschlieBlich
mit zwei
Personen
transportieren

AusschlieBlich
mit zwei
Personen
transportieren

R000788C

Abb. 2-3: Haltepunkte am Roboterarm

RV-1A/RV-2AJ 2_3



Handhabung des Roboterarms Installation

Tragen Sie den Roboterarm niemals seitlich oder an den Achsen ohne Haltepunkte, da
dieses zu Beschéadigungen fihren kann.

Verwenden Sie fur langere Transportwege einen Rollwagen. Das Tragen an den Halte-
punkten sollte nur kurzzeitig erfolgen.

Belasten Sie keine Abdeckungen.

©6e © ©

Vermeiden Sie Stof3belastungen beim Transport des Roboterarms.

ACHTUNG:
Entfernen Sie die Transportsicherung erst nach der Installation des Roboterarms.

S MITSUBISHI ELECTRIC



Installation

Handhabung des Roboterarms

2.2.2

Roboterarm aufstellen

Die folgende Abbildung zeigt die Aufstellung und Befestigung des Roboterarms.
Diese sind fir 5- und 6-achsige Roboterarme identisch.

@

® ©®

Die Standflache des Roboterarms ist maschinell geplant.

Bei zu groBBer Unebenheit kann es zu Funktionsstérungen des Roboterarms kommen.
Befestigen Sie den Roboterarm Uber die Montagelécher (J9 mm) an den vier &uBeren
Ecken der Standflache mit den mitgelieferten Innensechskantschrauben (M8 x 30).

Richten Sie den Roboterarm waagerecht aus.

Der Mittenrauhwert der Montageoberflache sollte Rg = 6,3 um betragen. Eine zu raue Ober-
flache kann zu Positionsabweichungen des Roboterarms fuhren.

@ Um Positionsabweichungen zu vermeiden, sollten periphere Einrichtungen, auf die der

Roboter zugreift, und der Roboterarm auf einer gemeinsamen Montageflache installiert
sein.

Die Standflache muss so beschaffen sein, dass auch durch die vom Roboter ausgehenden
Belastungen und Vibrationen keine Verformungen auftreten kénnen.

® Entfernen Sie erst nach dem Aufstellen des Roboterarms die Transportsicherung im Hand-

bereich.

ACHTUNG:

Die Befestigungsschrauben der Transportsicherung miissen nach dem Transport
entfernt werden. Bewahren Sie die Befestigungsschrauben fiir einen spéteren Trans-
port des Roboterarms auf.

Befestigungsschraube (4Stk.)
M8 x 30 Innensechskant

R

Federring %E
Unterlegscheibe —————» &
L-

Ansicht von unten
Befestigungsloch

0 i
vogsrsteces gl ij )
. LW;%J
Lyl 72 v/
82

186
160

18i

o2 60
Installationsseite ‘ 205
(Standard) 250

R000789C

Abb. 2-4: Aufstellen des Roboterarms

RV-1A/RV-2AJ



Handhabung des Roboterarms Installation

2.2.3 Erdung des Robotersystems

Allgemeine Hinweise zur Erdung des Robotersystems
In Abb. 2-5 werden die drei Méglichkeiten einer Erdung gezeigt.
® Die separate Erdung ist die beste Lésung.

— Die Erdung des Roboterarms erfolgt iber eine M4-Gewindebohrung (siehe Abb. 2-6)

an der Standflache.
— Die Erdung des Steuergerétes erfolgt gemeinsam mit dem Anschluss der Netzzulei-
tung. Furdie Erdung des Steuergerates gehen Sie wie in Abs. 2.5.1 beschrieben vor.
® Wenn moglich, ist die Erdung des Roboterarms von anderen Geréten zu trennen.
® Der Mindestquerschnitt der Erdungskabel muss 2 mm? betragen.
® Im Lieferumfang des Robotersystems sind die Erdungskabel nicht enthalten.
® Die Erdungskabel sollten so kurz wie méglich sein.
Steuergerat Steuergerat Steuergerat
Roboterarm und Personal- Roboterarm und Personal- Roboterarm und Personal-
computer computer computer
O O O O O O
N\ I p—g p p g p—g
separate Erdung parallele Erdung gemeinsame Erdung
(beste L6sung) (gute Lésung) (zulassig)
R0004511
Abb. 2-5: Erdung des Robotersystems
2-6 S MITSUBISHI ELECTRIC



Installation Handhabung des Roboterarms

Roboterarm erden
@® Verwenden Sie ein Erdungskabel mit einem Querschnitt von mindestens 2 mmz.

@ Prifen Sie den Bereich der Erdungsschraube auf Belag oder Rost und entfernen Sie ihn
gegebenenfalls mit einer Feile.

@ Befestigen Sie das Erdungskabel mit der Erdungsschraube (M4 x 10) am Erdungsan-
schluss des Roboterarms (siehe dazu Abb. 2-6).

Roboterarm

Erdungsschraube M4 x 10 ———p

Erdungsleitung mit mindestens 2 mm?
— (nicht im Lieferumfang enthalten)

R000790C

Abb. 2-6: Erdung des Roboterarms
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Handhabung des Roboterarms Installation

2.2.4 Roboterarm verpacken

Um den Roboterarm in seinen Originalkarton verpacken zu kénnen, missen einige Punkte
beachtet werden. Die Transportsicherung muss wie bei der Auslieferung am Roboterarm be-
festigt werden, damit Schaden an den Getrieben vermieden werden.

@ Wabhlen Sie liber den [MODE]-Drehschalter am Steuergerét die Betriebsart ,TEACH".

Drehen Sie den [ENABLE/DISABLE]-Schalter der Teaching Box auf ,ENABLE®, nach-
dem Sie den Totmannschalter in die Arbeitsposition gebracht haben.

@
® Wahlen Sie uber die Tasten [STEP/MOVE] und [JOINT] den Gelenk-Jog-Betrieb aus.
@

Verfahren Sie jedes Gelenk einzeln. Der Totmannschalter muss in der mittleren
Position stehen.

— Uber die Tasten [STEP/MOVE] in Verbindung mit der [-X]- und die [+X]-Taste wird die
J1 Achse verfahren.

— Uber die Tasten [STEP/MOVE] in Verbindung mit der [-Y]- und die [+Y]-Taste wird die
J2 Achse verfahren.

— Uber die Tasten [STEP/MOVE] in Verbindung mit der [-Z]- und die [+Z]-Taste wird die
J3 Achse verfahren.

— Uber die Tasten [STEP/MOVE] in Verbindung mit der [-A]- und die [+A]-Taste wird die
J4 Achse verfahren.

— Uber die Tasten [STEP/MOVE] in Verbindung mit der [-B]- und die [+B]-Taste wird die
J5 Achse verfahren.

— Uber die Tasten [STEP/MOVE] in Verbindung mit der [-C]- und die [+C]-Taste wird die
J6 Achse verfahren.

(® Fur die Verpackungsposition miissen die einzelnen Gelenke in den folgenden Positionen

stehen:

- J1=0°

- J2=230°

- J3=120°

— J4 = 0° (Dieses Gelenk ist nur bei 6-achsigen Roboterarmen vorhanden.)
- J5=090°

- J6=0°

R000791C

Abb. 2-7: Befestigung der Transportsicherung

® Montieren Sie die Transportsicherung.

@ Schalten Sie das System aus. Der Roboter ist nun verpackungsfertig.

2-8 S MITSUBISHI ELECTRIC



Installation Handhabung des Steuergeréates
2.3 Handhabung des Steuergerates
Dieser Abschnitt beschreibt die Handhabung und Aufstellung des Steuergerétes.
2.3.1 Steuergerat transportieren
ACHTUNG:
Fassen Sie zum Anheben die Vorder- und Riickseite an. Tragen Sie das Steuergerét
nicht an den Schaltern oder Steckverbindungen.
2.3.2 Steuergerat aufstellen

In der folgenden Abbildung wird das Aufstellen des Steuergerétes gezeigt. Beachten Sie da-
bei bitte die folgenden Punkte:

® Ander Unterseite des Steuergerates befindet sich ein Ventilator. Achten Sie darauf, dass
die FuBe des Steuergerates montiert sind.

@ Stellen Sie sicher, dass seitlich ein Freiraum von mindestens 50 mm und an der Rlickseite
von mindestens 170 mm besteht.

/
50 50

MaBangaben in [mm]

H
B
3

g
NN

170

[
D:E T
|: H

\/ \/ %

Abb. 2-8: Aufstellen des Steuergerétes

R000792C

ACHTUNG:
Um ein Uberhitzen des Steuergerétes zu vermeiden, miissen die FiiBe als
Abstandshalter auf der Unterseite des Steuergerédtes montiert sein.

RV-1A/RV-2AJ



Anschluss der Verbindungskabel Installation

2.4

HINWEIS

Anschluss der Verbindungskabel

Die folgende Abbildung zeigt das Anschlie3en der Verbindungskabel zwischen Roboterarm
und Steuergerat.

@ Stellen Sie sicher, dass das Steuergerat ausgeschaltet ist. Der [POWER]-Schalter muss
in ,OFF-Position* stehen.

@ SchlieBen Sie die Leistungs- und Steuerkabel an den Roboterarm und das Steuergerat
an. Vermeiden Sie starkes Ziehen oder Knicken der Kabel. Dieses kénnte die Kabel be-
schéadigen.

® Schrauben Sie die Stecker mit dem Schraubring fest. Ein Klicken signalisiert Innen den kor-
rekten Anschluss.

An den Steckern befinden sich Nasen. Daher passt der Stecker nur in eine Richtung in die
Anschlussbuchse. Bei falschem Anschluss kann der Stecker beschadigt werden.

Roboterarm

Steuergerat

Leistungskabel (5 m)

R000793C

Abb. 2-9: Anschluss der Verbindungskabel

ACHTUNG:

Die Standard-Verbindungskabel zwischen Roboterarm und Steuergeriét sind nur fiir
eine feste Verlegung geeignet. Ein Einsatz in einer Schleppkette ist zum Beispiel nicht
méglich.

2-10
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Installation Netzanschluss
2.5 Netzanschluss
2.5.1 Netzanschluss und Erdung anschlieBen
In diesem Abschnitt wird der Anschluss der Netzzuleitung und der Erdung an das Steuergerat
beschrieben. Wie Sie den Roboterarm erden, entnehmen Sie bitte dem Abschnitt 2.2.3.
HINWEIS | Das Steuergerat kann nur 1-phasig angeschlossen werden.

GEFAHR:

Fiihren Sie die Anschlussarbeiten am Steuergerét nur bei ausgeschaltetem und
gegen Wiedereinschalten gesichertem Hauptschalter fiir die Spannungsversorgung
durch.

Vergewissern Sie sich, dass die Netzspannung und der Leistungsschalter des Steuerge-
rates ausgeschaltet sind.

Bereiten Sie die Netzzuleitung und das Erdungskabel vor. Verwenden Sie Kabel mit ei-
nem Mindestquerschnitt von 2 mmz2.

Ldésen Sie die zwei Schrauben der Abdeckung des Klemmenblocks und entfernen die Ab-
deckung.

® ® © 0

SchlieBen Sie das Spannungsversorgungskabel entsprechend der Abb. 2-10 an die
Klemmen des Klemmenblocks an.

RV-1A/RV-2AJ
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Netzanschluss

Installation

Steuergerat

Versorgungsspannung
(1-phasig 180-253 V AC)

Erdschlussschalter

o
!E

®

T— Klemmenblock

R000794C

Abb. 2-10: Anschluss der Netzzuleitung und Erdung am Steuergerét

ACHTUNG:

Das Steuergerét kann 1-phasig im Spannungsbereich 180-253 V AC oder 90-132 VAC
betrieben werden. Werksseitig ist das Steuergerét fiir den Spannungsbereich
180-253 V AC vorbereitet. M6chten Sie es im Spannungsbereich von 90-132 V AC
betreiben, wenden Sie sich bitte an Ihren Mitsubishi-Partner.

Die andere Seite des Spannungsversorgungskabels verbinden Sie mit dem Erdschluss-
schalter.

An die oberen Klemmen des Erdschlussschalters schlieBen Sie die Netzzuleitung an.

0O® ©

Verbinden Sie das Erdungskabel mit dem durch PE gekennzeichneten Erdungsanschluss
am Klemmenblock.

©)

Befestigen Sie die Klemmenabdeckung mit den zwei Schrauben.

2-12
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Netzanschluss

2.5.2

Anschluss fir NOT-HALT

Auf der Ruckseite des Steuergeréates befindet sich der NOT-HALT-Stecker. Auf diesem Ste-
cker sind 6 Anschlussklemmen, je zwei um einen externen NOT-HALT-Schalter, einen
Tar-SchlieBkontakt und eine Signallampe in den Schaltkreis des Roboters zu integrieren.
StandardmaBig sind die Anschlussklemmen fur den NOT-HALT-Schalter und den Tur-
SchlieBkontakt mit jeweils einer Drahtbriicke kurzgeschlossen. Der Roboter kann Gber den
NOT-HALT-Schalter an der Vorderseite des Steuergerates gestoppt werden.

Um einen externen NOT-HALT-Schalter oder Tur-SchlieBkontakt in den Roboterschaltkreis
zu integrieren, gehen Sie wie folgt vor:

@® Lésen Sie die Schrauben der entsprechenden Anschlussklemmen und entfernen die
Drahtbricke.

Nehmen Sie die Anschlussleitung des externen Schalters, z. B. NOT-HALT-Schalter, und
entfernen Sie 5 bis 7 mm der Leitungsisolierung.

)
@ Legen Sie das abisolierte Leitungsende unter die Schraubenklemme.
@

Drehen Sie die Schrauben fest an.

Drahtbriicke I:z ® @
4[(©) ]
. N[O _
Drahtbriicke 0) [RAT}— NOT-HALT-Eingang
X|® —— TUr-SchlieBkontakt-Eingang
R|® RA3
77777
RG (24G)

NOT-HALT-Ausgang

4 T
i O]
| e
O]

-l%l— 24V XK@ “ |
°|®|® Riickseite des
o|®|® NOT-HALT-Stecker Steuergerates

O,

NOT-HALT

@OEEE

Anschlussbeispiel fir einen externen
NOT-HALT-Schalter und Tlr-SchlieBkontakt R000727C

Abb. 2-11: Anschluss des NOT-HALT-Schalters und Ttir-Schlie3kontakt

RV-1A/RV-2AJ
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Werkzeugbestiickung Installation

2.6

2.6.1

HINWEIS

Werkzeugbestickung

Installation des motorbetriebenen Greifhandsatzes
Typenbezeichnung: 4A-HMO1

Befestigen Sie den mechanischen Anschlussadapter mit den Innensechskantschrauben
(M3 x 8) am Handflansch des Roboterarms.

Montieren Sie die motorbetriebene Greifhand mit den vier Innensechskantschrauben
(M3 x 12) an den Anschlussadapter.

Verbinden Sie das Handsensorkabel der Greifhand mit dem Anschluss ,,CON1H“am Unter-
arm des Roboters.

Befestigen Sie das Handsensorkabel mit der Kunststoffklemme seitlich des Unterarms, so
dass keine Kraft auf die Greifhand ausgetbt wird.

® ® ©® 0 6

Uberpriifen Sie, ob das Kabel die Bewegung des Handneigungs- und des Unterarmdreh-
gelenkes nicht blockiert.

Handflansch
Unterarm

Anschlussadapter
fur Greifhand

Schrauben
M3 x 8 (4 Stk.)

Schrauben
M3 x 12 (4 Stk.)

R000795C

Abb. 2-12: Montage und Anschluss der motorbetriebenen Greifthand

Die motorbetriebene Greifhand hat eine Lebensdauer von 10 Millionen Greifzyklen bei
einer Last von 50 % des Maximalwertes (1 Millionen Greifzyklen bei Maximallast).

Detaillierte Informationen zum motorbetriebenen Greifhandsatz entnehmen Sie bitte dem
Abs. 4.4.2.

2-14
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2.6.2 Installation des pneumatisch betriebenen Greifhandsatzes
Typenbezeichnung: 4A-HPO1E (positive Logik)
ACHTUNG:

Montieren Sie die Greifhand nur in Nullstellung der Handgelenkdrehachsen und der
Handgelenkneigungsachse. Die Nullstellung befindet sich in der Mitte des jeweiligen
Bewegungsbereiches. Wiederholen Sie die Installation, wenn der Roboter die Kabel
und Schlduche quetscht bzw. die Kabel und Schlduche den Roboterarm blockieren.

(@ Befestigen Sie den mechanischen Anschlussadapter mit den Innensechskantschrauben
(M3 x 8) am Handflansch des Roboterarms.

@ Montieren Sie die pneumatisch betriebene Greifhand mit den vier Innensechskantschrau-
ben (M3 x 12) an den Anschlussadapter.

(® SchlieBen Sie die Spiralschlauche der Greifhand an die Anschliisse 1 und 2 im Unterarmbe-
reich an.

— Verbinden Sie den Schlauch ,OPEN® mit Anschluss 1.
— Verbinden Sie den Schlauch ,CLOSE" mit Anschluss 2.

@ Verbinden Sie das Handsensorkabel der Greifhand mit dem Anschluss ,CON1H*.
(® Befestigen Sie das Kabel und die Schlauche mit der Kunststoffklemme seitlich des Unter-
arms, so dass keine Kraft auf die Greifhand ausgeubt wird.

® Uberpriifen Sie, ob die Kabel die Bewegung des Handneigungs- und Unterarmdrehge-
lenkes nicht blockieren.

Unterarm

Handflansch

Anschlussadapter
fur Greifhand

Schrauben
M3 x 8 (4 Stk.)

Schrauben
M3 x 12 (4 Stk.)

Pneumatisch
betriebene
Greifthand

2

Ansicht A Handsensorkabel

R000847C

Abb. 2-13: Montage und Anschluss der pneumatisch betriebenen Greifhand

RV-1A/RV-2AJ
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A

@

N
Ansicht aus Richtung A

R000451C

Abb. 2-14: Vorderansicht der installierten Greifhand

Detaillierte Informationen zum pneumatisch betriebenen Greifhandsatz entnehmen Sie bitte
dem Abs. 4.4.3.

HINWEISE | Anden Schlauchenden ,OPEN“ und ,CLOSE* befindet sich je ein Sensor.

| Die pneumatisch betriebene Greifhand hat eine Lebensdauer von 10 Millionen Greifzyklen.

Parameter fiir Werkzeuglénge

HINWEIS Passen Sie den Parameter fiir die Werkzeugléange an. Die Werkzeuglange der pneuma-
tisch betriebenen Greifhand 1E-HPO1E betrdgt 107 mm (siehe MEXTL-Parameter in der
Programmieranleitung).

2-16 S MITSUBISHI ELECTRIC
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Eingangssignale fiir den Handgreiferzustand

Die Tabelle 2-1 zeigt die Handsensorsignale in Abh&ngigkeit vom Handgreiferzustand. Die
Nummern am Handanschluss entsprechen der Pinbelegung des Unterarmanschlusses.

Anschluss- Bit-Zustand fiir offen/geschlossen
nummer des Eingangssignal Zwischen- Hand Bemerkung
Handsensors i stellung geschlossen
1 Eingang 900 0 (Ein 1 1
gang (Ein) Far Hand 1
2 Eingang 901 1 1 0 (Ein)
3 Eingang 902 0 (Ein 1 1
gang (Ein) Far Hand 2
4 Eingang 903 1 1 0 (Ein)
Tab. 2-1: Eingangszustédnde der Handsensorsignale

Sensor an der AUF-Seite

OO

O @

Sensor an der ZU-Seite

R000311/

Abb. 2-15: Eingangszusténde der Greifhandsensoren

Funktionspriifung

@ Prifen Sie den Handgreiferzustand tber die Anzeige der Teaching Box, Menlpunkt:
INPUT. Die Bedienung der Teaching Box wird in der Bedienungs- und Programmieranlei-
tung beschrieben.

@ Ist der angezeigte Handgreiferzustand nicht korrekt, so prifen Sie die Anschliisse.

RV-1A/RV-2AJ
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2.6.3

Installation des Magnetventilsatzes

Typenbezeichnung: 1E-VDO1E (positive Logik)
1E-VDO2E (positive Logik)

A\

Sockel des Roboterarms 0*:'7 Bohrlécher
ot

@ Befestigungsschrauben

|

) ©® Anschluss B

@ Anschluss A

© Magnetventil 1

<k %
O Magnetventil 2 ‘ \1

S

A

@ Anschluss P

@ Anschluss A
@ Anschluss B

R000796C

Abb. 2-16: Installation des Magnetventilsatzes

Verbindung von Teil A

GR1 GR3

=\
!

GR2 GR4

bei Verwendung von einem bei Verwendung von zwei
Magnetventil Magnetventilen

R000848C

Abb. 2-17: Verbindung der Steueranschliisse des Magnetventilblocks

2-18
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HINWEIS

©)

®

®

Verwenden Sie die Bohrlécher im Sockelbereich des Roboters, um den Magnetventil-
block zu installieren. Zur Befestigung dienen die (M3 x 25)-Schrauben @.

Schieben Sie den primaren Pneumatikschlauch in die Schnellkupplung @ des Magnetven-
tils (Anschluss P). Damit wird die vom Roboterbasisanschluss kommende Druckluftversor-
gung eingespeist.

Verbinden Sie den mit ,AIR IN“ bezeichneten Schlauch ,1“ mit dem Anschluss A @ des
ersten Magnetventils @.

Verbinden Sie den mit ,AIR IN“ bezeichneten Schlauch ,2“ mit dem Anschluss B @ des
ersten Magnetventils @.

Fur das Doppelventil 1E-VDO2E:

Verbinden Sie den mit ,AIR IN“ bezeichneten Schlauch ,3“ mit dem Anschluss A @ des
zweiten Magnetventils @.

Verbinden Sie den mit ,AIR IN“ bezeichneten Schlauch ,4“ mit dem Anschluss B @ des
zweiten Magnetventils @.

SchlieBen Sie die Steueranschlisse der Magnetventile geman Abb. 2-16 an.

Ubersicht der Pneumatikverbindungen

. Nummer der Kupp- | Schlauch- .
Greifhand Handanschluss lung am Unterarm | markierung Magnetventilanschluss

OPEN (AUF) 1 1 A

Hand 1 Erster Satz
CLOSE (zZU) 2 2 B
OPEN (AUF) 3 3 A

Hand 2 Zweiter Satz
CLOSE (zZU) 4 4 B

Tab. 2-2: Ubersicht der Pneumatikverbindungen

| Ein Einzelventilkann nur die Hand 1 steuern. Die Steuerung der Hand 2 ist nicht méglich.

RV-1A/RV-2AJ
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2.6.4 Verkabelung und Schlauchfiihrung zur Greifhand

In der folgenen Abbildung ist die Lage und Fihrung der Kabel und Schlauchleitungen fir die
Standardgreifhand gezeigt:

1-4: Schlauchanschliisse

— fehlt beim 5-achsigen
1234 Roboterarm

OO

Luftschlauch,
sekundar @4 x 4

Installation des Magnetventils

i ‘

~

<

L
987654321 Luftschlauch, Luftséhlauch, GR1-GR4
Ooo0o0oo0o0o0ooo sekundar 04 primar @6 x 1

| - Hand-Ausgangssignal,

priméres Kabel
CON1H

Anschluss fir
Hand-Eingangssignale

Hand-Prtfsignal,
Eingangskabel

Anschluss Signalkabel

Anschluss fur . GR1 GR2 GRS GR4
Hand-Ausgangssignale D D D D
Anschluss
Luftschlauchanschluss, sekundéar AO O O O Servoversorgungskabel
1 2 3 4
R000797C

Abb. 2-18: Schlauch- und Kabelfiihrung zur Greithand
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Ubersicht der innenliegenden Druckluftleitungen (Standardausfiihrung)

® Der Roboter verfugt uber vier Polyurethanschlauchleitungen @4 x 2,5 vom Sockelbereich
bis in Héhe des Unterarms.

® Die Enden der Schlauchleitungen sind mit je vier Anschlussbricken fir @4-Schlduche
versehen.

@® Der Roboter kann im Sockelbereich bis zu zwei Pneumatikventilsatze aufnehmen.

® In Abs. 4.4.5 finden Sie ndhere Informationen Uber die Magnetventilsatze.
HINWEIS | Die Pneumatikventilsatze sind nur optional erhaltlich.

Greifhandverkabelung fiir Pneumatikbetrieb

® Das priméare Greifhandausgangskabel ist fiir den Einsatz der pneumatisch betriebenen
Greifhand ausgelegt. Verfligt das Steuergerat Uber die Schnittstellenkarte fir die pneu-
matisch betriebene Greifhand (2A-RZ375), so arbeitet das priméare Handausgangskabel
als Schaltkabel fiir Pneumatikventile.

® Das Handzuleitungskabel des Roboterarms fiihrt vom PCB-Anschluss im Sockel bis zum
Schulterbereich. Die Kabelklemmen verfligen Uber Anschlussbriicken fur 4 Handausgéan-
ge. Das Kabelende ist mit 6 Anschlusssteckern versehen, die mit den Ringmarkierungen
,GR1“ bis ,GR4" bezeichnet sind.

Eingangsverkabelung fiir die Handsensorsignale

Die Eingadnge der Handsensorsignale sind vom Sockel direkt mit dem Stecker im Unterarm
verbunden.

Die Sensorsignale der pneumatisch betriebenen sowie der motorbetriebenen Greifhand wer-
den Uber diesen Stecker eingespeist.

HINWEIS Far die Nutzung der Sensorsignale muss je nach verwendeter Greifhand die Schnittstellen-
karte fir die pneumatisch betriebene oder die motorbetriebene Greifhand (2A-RZ375/
2A-RZ364) eingesetzt werden.

RV-1A/RV-2AJ 2-21
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Installation

HINWEIS

Die folgende Abbildung zeigt ein Beispiel eines Kabel- und Schlauchverlegungsplans fur die
Greifhadnde und den Magnetventileinbau:

Sensoranschluss-Stecker
bei motorbetriebener
Greifhand

Sensoranschluss-Stecker
bei pneumatisch
betriebener Greifhand

+ Hand-Check 1
- Hand-Check 2
- Hand-Check 3
- Hand-Check 4

Belegung bei
installierter
Schnittstellenkarte
Ur Pneumatikhand

)

Nummer
allgemeiner
Eingénge

wei M

900
901
902
903

schwarz
weiB

schwarz

wei

- +24V

schwarz

- COM

weiB

- DC +
_DC_

schwarz

© N U A WN

Hand-Chegk 1
Hand-Chegk 1

+24 V
COM

Hand 1

Hand 2

EIN/AUS

EIN/AUS

Schnellkupplung @4 (1 bis 4)

Allgemeiner Ausgang 328
Allgemeiner Ausgang 32(13
Allgemeiner Ausgang ggé
Allgemeiner Ausgang ggg

Steuergeréat des Roboters

Magnet-
ventilsatz fir

Imiminin]
[ERRRRAQEY]

CICTCIL]

—
-
—
—
—
—
—
]

Handgelenk Schulter X Basis )

Schnellkupplung @4 (1 bis 4)

Installation T
,,,,,,,,,,, i

primare Druckluftzufuhr

R000798C

| Der Sensoranschluss-Stecker ist werksseitig wie dargestellt belegt.

Abb. 2-19: Kabel- und Schlauchverlegungsplan fiir Greifthdnde und Magnetventileinbau
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In Abb. 2-20 ist eine Beispielschaltung fur die Pneumatikversorgung der Greifhand darge-
stellt.

Druckuberwachungsschalter
3
Drucklufteinspeisung Q O
<7 bar / éo
J b3
@ ~ Zum Rob;terarm
[ <5bar+10 %
Filter Druckregler
R000492E
Abb. 2-20: Beispielschaltung der Pneumatikversorgung fliir die Greifhand
HINWEISE Beim Einsatz eines eigenen Magnetventils muss dieses unmittelbar an der Spule des Ven-

tils mit einer Freilaufdiode ausgestattet sein.

Die Schaltung in Abb. 2-20 verhindert das Auftreten von Problemen an der Greifhand durch
sinkenden Pneumatikdruck. Der hier gezeichnete Druckschalter dient der Abschaltung des
Roboters bei zu geringem Betriebsdruck.

Die optionale Greifhand und das Magnetventil bendétigen fir den Betrieb 6lfreie Druckluft.

RV-1A/RV-2AJ
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2.6.5

Installation der Schnittstellenkarte fiir die verwendete Greifhand

Typenbezeichnung: 2A-RZ364 (far motorbetriebene Greifhand)
2A-RZ375 (fur pneumatisch betriebene Greifhand)

ACHTUNG:

Trennen Sie die Netzzuleitung vom Stromnetz, bevor Sie die Gehduseabdeckung ent-
fernen! SchlieBen Sie die Spannungsversorgung erst nach Wiederbefestigung der
Abdeckung wieder an das Stromnetz an.

HINWEIS

Nach dem Ausschalten der Versorgungsspannung muissen Sie 3 Minuten warten, bevor Sie
die Gehauseabdeckung entfernen.

@ Lésen Sie die Schraube @ auf der Riickseite des Steuergerates und entfernen die obere
Abdeckung @.

(2 2N Abb. 2-21:
Installation (1)

R000799C

@ Lésen Sie die vier Schrauben @ um das Bedienfeld abzunehmen. Achten Sie darauf,
starkes Ziehen an den intern verlegten Kabeln zu vermeiden.

Abb. 2-22:
Installation (2)

R000800C

(® Losen Sie die Steckverbindung @. Dazu missen Sie die Drahtklammern 6ffnen.

Abb. 2-23:
Installation (3)

RoO00801C
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@ Lo6sen Sie die drei Installationsschrauben @ der Steuerplatine @ (RZ687) und entnehmen
diese.

R000802C

Abb. 2-24: Installation (4)

(® Stecken Sie die Schnittstellenkarte @ auf die Steuerplatine @. Verwenden Sie die An-
schlisse CNHNDOUT/CNHND der Steuerplatine. Bei Einsatz der motorbetriebenen Hand
montieren Sie die Schnittstellenkarte 2A-RZ364. Mochten Sie die pneumatisch betriebene
Greifhand verwenden, miissen Sie die Schnittstellenkarte 2A-RZ375 installieren.

Abb. 2-25:
Installation (5)

R000804C

Installieren Sie die Steuerplatine und befestigen Sie diese mit den drei Installations-
schrauben.

Befestigen Sie den Stecker A und schlieBen die Drahtklammern.
Montieren Sie das Bedienfeld. Achten Sie darauf, keine internen Kabel einzuklemmen.
Montieren Sie die Gehduseabdeckung @.

Schalten Sie die Versorgungsspannung wieder ein.

©@ 6 0o ©

Uberpriifen Sie die Funktion der installierten Greifhand.
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2.7

2.71

Installation des Sonderzubehors

In diesem Abschnitt wird die Installation des Sonderzubehdrs beschrieben.

Anschluss der Teaching Box
Typenbezeichnung: R28TB

In diesem Abschnitt wird der Anschluss der Teaching Box bei ein- und ausgeschalteter Ver-
sorgungsspannung beschrieben.

In Abb. 2-26 wird der Anschluss der Teaching Box gezeigt. Detaillierte Angaben zum Zubehdr
finden Sie in Kapitel 4.

ACHTUNG:
Ziehen oder knicken Sie das Verbindungskabel nicht (ibermédBig! Das Kabel kann
sonst beschédigt werden.

Anschluss der Teaching Box bei ausgeschalteter Versorgungsspannung
(@ Schalten Sie das Steuergerét aus.

@ Verbinden Sie das Kabel der Teaching Box mit dem Teaching-Box-Anschluss des Steuer-
gerates.

(® Befestigen Sie den Stecker durch Rechtsdrehung des Schraubringes. Ein Klicken signali-
siert Ihnen den korrekten Anschluss.

@ Stellen Sie sicher, dass der [REMOVE T/B]-Tastschalter nicht gedriickt ist. Der [REMOVE
T/B]- Tastschalter darf zum AnschlieBen der Teaching Box nicht gedriickt sein. Das Steu-
ergerat erzeugt einen Signalton, wenn der [REMOVE T/B]-Tastschalter betatigt ist. Betati-
gen Sie in diesem Fall einmal den Tastschalter.

® Stellen Sie den [ENABLE/DISABLE]-Schalter der Teaching Box in die Position ,DISABLE*.

(® Stellen Sie sicher, dass sich niemand im Bewegungsradius des Roboterarms aufhalt.
Schalten Sie die Versorgungsspannung wieder ein.

ACHTUNG:

Betétigen Sie den [REMOVE T/B]-Tastschalter, bevor Sie das Kabel der Teaching Box
abziehen! Bei nicht betédtigtem Tastschalter wird sonst ein NOT-HALT fiir den Robo-
terarm ausgeldst!

Wird die Versorgungsspannung des Steuergerétes eingeschaltet, wenn der
[ENABLE/ DISABLE]-Schalter der Teaching Box bei nicht betédtigtem Totmannschal-
terin Stellung ,,ENABLE“ jst, schaltet sich die Servo-Versorgungsspannung nicht ein.
Stellen Sie die Teaching Box auf,,DISABLE“ und schalten die Versorgungsspannung
des Steuergerétes erneut ein. Sie kbnnen auch den Servoantrieb (iber die eingeschal-
tete Teaching Box auf ,,EIN“ stellen und damit die Servoversorgungsspannung ein-
schalten, wéhrend sie gleichzeitig den Totmannschalter betétigen.
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Anschluss der Teaching Box bei eingeschalteter Versorgungsspannung

Der [REMOVE T/B]-Tastschalter ermdglicht bei eingeschalteter Versorgungsspannung des
Steuergerates den Anschluss der Teaching Box. Gehen Sie wie nachstehend beschrieben
vor. Bei einer anderen Vorgehensweise wird ein NOT-HALT ausgeldst.

ACHTUNG:

Der NOT-HALT-Schalter der Teaching Box ist wirkungslos, wenn der [REMOVE T/B]-
Tastschalter gedriickt ist! Der Roboter kann durch Signale anderer Quellen gestartet
werden.

HINWEIS

Lésen der Verbindung zwischen Steuergerét und Teaching Box
@ Stellen Sie den [ENABLE/DISABLE]-Schalter der Teaching Box auf ,DISABLE".

Betétigen Sie den [REMOVE T/B]-Tastschalter des Steuergerdtes (eingedriickter
Zustand). Die LED des Tastschalters beginnt zu blinken.

@)
(® Losen Sie den Stecker der Teaching Box durch Linksdrehung des Schraubringes.
@

Ziehen Sie den Stecker der Teaching Box innerhalb der ndchsten 5 Sekunden aus dem
Steuergerat. Die LED erlischt.

AnschlieBen der Teaching Box
@ Stellen Sie den [ENABLE/DISABLE]-Schalter der Teaching Box auf ,DISABLE".

@ Verbinden Sie die Teaching Box mit dem Steuergerét. Die LED des Tastschalters beginnt
zu blinken.

(@ Betatigen Sie den [REMOVE T/B]-Tastschalter des Steuergeréates innerhalb der nachsten
5 Sekunden (Schalter steht hervor), nachdem Sie die Teaching Box angeschlossen haben.
Die LED leuchtet nun kontinuierlich.

@ Befestigen Sie den Stecker der Teaching Box durch Rechtsdrehung des Schraubringes.
Ein Klicken signalisiert Ihnen den korrekten Anschluss.

Wird wéhrend der oben genannten Schritte ein NOT-HALT ausgeldst, gehen Sie wie folgt
Vor:

Betéatigen Sie den [REMOVE T/B]-Tastschalter des Steuergerates (Schalter steht hervor).
Die LED leuchtet kontinuierlich. Stellen Sie den [ENABLE/DISABLE]-Schalter der Teaching
Box auf ,ENABLE". Betatigen Sie die [ERROR RESET]-Taste der Teaching Box.

Steuergerat Teaching Box R28TB

R000805C

Abb. 2-26: Anschluss der Teaching Box
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2.7.2 Installation einer parallelen Ein-/Ausgangsschnittstelle
Typenpezeichnung: 2A-RZ371 (positive Logik)

Es kdénneninsgesamtbis zu 8 parallele Ein-/Ausgangsschnittstellen an das Steuergerat ange-
schlossen werden. StandardméaBig verfigt das Steuergerédt Uber eine interne parallele
Ein-/Ausgangsschnittstellenkarte. Extern kdnnen noch 7 weitere Schnittstellen an die Steuer-
platine RZ865 (Servo Control CPU) angeschlossen werden. Innerhalb des Steuergeréates er-
folgt der Anschluss Uber ein abgeschirmtes Netzwerkkabel (NETcable-1).

Fir den Ein-/Ausgangsschaltkreis wird eine separate 24-V-DC-Spannungsversorgung bené-
tigt. Der Anschluss erfolgt tGber ein DCcable-2-Anschlusskabel.

HINWEIS Bei der letzten Schnittstelle muss ein 150-Q-Abschlusswiderstand (Terminator) ange-
schlossen werden. Die maximale Lange des Netzwerkkabels NETcable-1 zwischen Steue-
rung und Abschlusswiderstand betragt 50 m.

In der folgenden Abbildung ist die Installation einer zusatzlichen parallelen Ein-/Ausgangs-
schnittstelle 2A-RV371 dargestellt. Detaillierte Angaben zum Zubehér finden Sie in Kapitel 4.

RIO-Anschluss

[ oben
(40) (175) o
128 2 2 x M5
6 /
T Sk
| :
w |
| BE
| |
w |
- T o
54 6|,
2A-RZ371 60
8
unten

R000807C

Abb. 2-27: Installation der Ein-/Ausgangsschnittstelle
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Steuerplatine RIO1-Anschluss

Parallele E/A-Schnittstelle 1-6 Parallele E/A-Schnittstelle 7

Stationsnummer 1-6

‘ Stationsnummer 7 1
CNT100

@I
o RIO2-

CNT300—1
r Anschluss
|:| NETcable-1-Kabel |:|
RIO1- RIO1-
Anschluss *j-' '-t\ Anschluss j-' H

T T Abschluss-
= RIO2- = widerstand
Anschluss

DCIN- DCIN-
Anschluss T DCcable-2-Kabel Anschluss

CNT100
CNT300

=

L

NETcable-1-Kabel

RIO1- DCcable-2-Kabel
Anschluss™ | |:|

RIO2-
Anschluss ’ |:|

DCIN- |:|
Anschluss | °

Ansicht der Ein-/
Ausgangsschnittstelle
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Abb. 2-28: Anschluss der Ein-/Ausgangsschnittstelle
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2.7.3

Installation des Erweiterungsmoduls flr zusatzliche
Schnittstellenkarten

Typenbezeichnung: CR1-EB3

@® Lésen Sie die vier Schrauben @ und entfernen Sie die seitliche Abdeckung @ des Steuer-
geréates.

@ Offnen Sie die Erweiterungsbox, indem Sie die vier Schrauben @ I6sen und die Abdeckung
O entfernen.

® Verbinden Sie die Anschliisse des Steuergerates und des Erweiterungsmoduls. Zur bes-
seren Montage befinden sich an dem Erweiterungsmodul zwei Fiihrungsstifte.

@ Befestigen Sie das Erweiterungsmodul mit den vier Schrauben @.

® Montieren Sie die Abdeckung des Erweiterungsmoduls.

@ Schrauben der seitlichen Abdeckung

@ seitliche Abdeckung

@ Schrauben des Erweiterungsmoduls

@ Abdeckung des Erweiterungsmoduls

R000806C

Abb. 2-29: Installation des Erweiterungsmoduls CR1-EB3
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2.7.4 Installation zuséatzlicher Schnittstellenkarten
Typenbezeichnung: 2A-RZ581-E  (serielle Schnittstellenkarte)
2A-HR575-E CC-Link-Schnittstellenkarte)

(
2A-HR533-E  (ETHERNET-Schnittstellenkarte)
2A-RZ541-E  (Schnittstellen fir Zusatzachsen)

Die zusétzlichen Schnittstellenkarten werden in dem Erweiterungsmodul CR1-EB3 montiert.
Dazu gehen Sie wie folgt vor:

ACHTUNG:
Trennen Sie die Netzzuleitung vom Stromnetz, bevor Sie die Gehduseabdeckung

entfernen! SchlieBen Sie die Spannungsversorgung erst nach Wiederbefestigung
der Abdeckung wieder an das Stromnetz an.

LI |

#— — @ Montageplatte

@ Befestigungsschrauben

Steckplatze

@ Befestigungsschrauben

Auslass flir Anschlusskabel

Schnittstellenkarte

MITSUBISHI

R000809C

Abb. 2-30: Installation zusétzlicher Schnittstellenkarten
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@ Schalten Sie den Netzschalter des Steuergeréates aus. Trennen Sie die Netzzuleitung vom
Stromnetz.

@ Offnen Sie das Erweiterungsmodul, indem Sie die Schrauben @ l6sen und die Abdeckung
entfernen.

@ Stecken Sie die zusatzlichen Schnittstellenkarten in den entsprechenden Steckplatz.

HINWEIS Die Steckplatzbelegung ist von der verwendeten Schnittstellenkarte abhangig. Detaillierte
Informationen entnehmen Sie bitte den Bedienungsanleitungen der entsprechenden
Schnittstellenkarten.

@ Befestigen Sie die Schnittstellenkarten mit den Montageplatten @ und den Schrauben @.
® Montieren Sie die Abdeckung des Erweiterungsmoduls Abb. 2-30:

(® Achten Sie darauf, das keine Kabel eingeklemmt werden.
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2.7.5

HINWEIS

Installation des Anschlusskabels fur einen Personalcomputer

Typenbezeichnung: RV-CAB2
RV-CAB4

Die folgende Abbildung zeigt den Anschluss eines Personalcomputers uber das Rechneran-
schlusskabel.

@ Prifen Sie die Kompatibilitat zwischen Personalcomputer und Anschlusskabel.

@ Verbinden Sie das Anschlusskabel mit dem seriellen RS232C-Anschluss des Steuergera-
tes. Vermeiden Sie starkes Ziehen oder Knicken des Kabels. Es kdnnte sonst beschédigt

werden.

| Befestigen Sie den Stecker mit den Schrauben.

Steuergeréat
Personalcomputer

Anschlusskabel fir den
Personalcomputer

R000810C

Abb. 2-31: Anschluss des Rechneranschlusskabels
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Inbetriebnahme Abgleich des Robotersystems

3 Inbetriebnahme

3.1 Abgleich des Robotersystems

3.1.1 Arbeitsablauf

In diesem Abschnitt erhalten Sie schrittweise Anleitungen, wie Sie die Versorgungsspannung
und die Teaching Box einschalten.
AnschlieBend wird das Einstellen und Speichern der Grundposition beschrieben.

/AN ACHTUNG:
A Das Einstellen der Grundposition ist fiir eine einwandfreie Funktion des Roboters not-

wendig und muss nach dem Auspacken oder einer Neukonfiguration (Roboterarm
oder Steuergeriét) durchgefiihrt werden.

In derfolgenden Tabelle sind drei Methoden fiir die Einstellung der Grundposition aufgefihrt.
Die Methode ,Einstellung Uber Dateneingabe“ ist die meist verwendete Einstellungsmethode
fur die Grundposition.

Nr. | Methode Bemerkung Referenz
1 Einstellung tUber Es werden die Herstellerdaten Uber die Teaching Siehe Abs. 3.2.1
Dateneingabe Box eingegeben.
5 Einstellung Uber Die Grundposition wird eingestellt, indem fiir jede Siehe Abs. 3.2.2
mechanische Endanschlage | Achse die mechanische Endposition definiert wird.
3 Einstellung eines benutzer- Eine vom Anwender beliebig gewéhlte Position Siehe Abs. 3.2.3
definierten Nullpunktes wird als Grundposition definiert.

Tab. 3-1: Methoden zum Einstellen der Grundposition (Nullposition)
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3.1.2 Vorbereitung des Systems fiir den Wartungsbetrieb

Schritt 1: Versorgungsspannung einschalten

@ Vergewissern Sie sich, dass sich niemand im Bewegungsbereich des Roboterarms auf-
halt.

@ Bringen Sie den [POWER]-Schalter an der Seite des Steuergeréates in die Position ,ON*.

@ Die Kontroll-LEDs des Steuergerétes blinken einen Moment. Auf der STATUS NUMBER-
Anzeige erscheint die Anzeige ,,0.100“

STATUS NUMBER

R000811C

Abb. 3-1: Einschalten der Versorgungsspannung

Schritt 2: Teaching Box einschalten

@® Stellen Sie den [MODE]-Schalter in die ,TEACH*“-Position.

STATUS NUMBER CHANG DISP i
© uP
O DOWN
A
MODE SVO ON START RESET

o o O
/
| ORI~
AUTO AN AUTO
(©Op) (Ext) SVO OFF STOP END REMOVE T/B
m m: ,O_\: n

EMG.STOP

O

R000623C

Abb. 3-2: [MODE]-Schalter am Steuergerét auf ,,TEACH" stellen
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@ Drehen Sie den [ENABLE/DISABLE]-Schalter in die Position ,ENABLE*.

@ Auf dem Display der Teaching Box erscheint das Hauptmenti.

T

DISABLE ENABLE

P
MenUauswahlbildschirm V
DISABLE ENABLE
<MENU> MITSUBISHI R28TB

1.TEACH 2.RUN —

5.MAINT 6.SET
TOOL JOINT XYZ MENU @
sToP Q

=%l ()2 s": #%! & Y
( — oﬁ EMG.STOP
—X +X -
STEP ) )
MOVE || s pR . #
ADD
ay —-Y +Y IS
(J2) (J2)
FORWD | 4 MNO o &<
RPL
- -2z +z 1
J3) (3)
BACKWD | 3 UKL 8 ,@¥%
DEL
—A +A P
COND | (J4) (J4)
2 GHl 7 YZ_
HAND
POS -8B +8B
(45) (95) -
CHAR | 1 DEF 6 WX
—c t+c INP
ERROR | (Jg) (J6) e
RESET | o aBc 5 sTU

R000624C

Abb. 3-3: Teaching Box einschalten

ACHTU