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Robot ramieniowy RV-3SB



1 Charakterystyka robota RV — 3SB
Roboty serii RV-3SB (rys. 1.1) opracowane zostaly z o —

uwzglednieniem  prostej integracji z istniejaca komorka

produkcyjng. Na przyktad 32 wbudowane wejscia 1 wyjscia Q_. V..

pozwalaja na bezposrednia wspolprace z czujnikami i : '

v
organami wykonawczymi, co prowadzi do krotszego czasu - _? 3
cykli oraz prostszej konstrukcji systemu. Kolejnym, waznym M ; y

wymaganiem stawianym kazdej komorce produkcyjnej jest

| 5l
jej zdolno$¢ do komunikowania si¢ z innymi jednostkami Ve ‘\‘)

automatyki. Seria RV-3S przystosowana jest do podtaczenia ',;'
do trzech najwazniejszych typow sieci: Ethernet, Profibus / | S
DP oraz CC-Link. )

W przypadku zlozonych komoérek produkcyjnych o —

'

ograniczonej przestrzeni ruchu, lub w przypadku punktow (Rys. 1.1. Robot RV—ESSB

pracy lezacych w duzej odleglosci od siebie, RV-3S moze sterowa¢ az do 8 dodatkowych osi.
Poniewaz dwie z tych osi mogg pracowac interpolacyjnie, tzn. oblicza optymalng droge
miedzy dwoma punktami, mozliwe jest nieskomplikowane 1 efektywne sterowanie ruchem w
celu omijania przeszkod. Pozostale 6 osi pozwala np. na sterowanie osig liniowa, aby robot
mogl poruszaé si¢ pomigdzy r6znymi punktami jego zastosowania.

Ulepszone wyposazenie RV-3S to zwigkszona elastyczno$¢ uzytkowania w zakresie
jego zastosowan w automatyzacji. Stopien ochrony IP 65 umozliwia zastosowanie nie tylko
przy maszynie lub na stanowisku pracy, ale rowniez bezposrednio w maszynie. Jest to
szczegOlnie przydatna cecha w wypadku zastosowania w obrabiarkach do obrobki
skrawaniem, w ktorych wystepuja oleje chtodzaco-smarujace.

Roboty serii RV-3S sa do 57% szybsze od poprzednich modeli tej samej klasy.
Maksymalna predkos¢ postgpowa wynoszaca 5,5 m/s moze by¢ nadal wykorzystywana przy
doktadnos$ci pozycjonowania wynoszacej £0,02 mm. Wynikaja z tego krotsze czasy trwania
cykli bez réwnoczesnej utraty doktadnosci. Tabela 1.1 prezentuje pozostate parametry robota
RV-3SB.

W wielu robotach tylko osie gtbwne wyposazone sa3 w hamulce. W wypadku RV-3SB
wszystkie osie wyposazone s3 w hamulce. Oznacza to, Zze robot zachowuje swoja pozycje¢
réwniez w wypadku zaniku zasilania lub uruchomienia wylacznika bezpieczenstwa, co

stanowi zabezpieczenie dla calej instalacji. Roboty te wyposazone sg w en kodery potozenia



bezwzglednego. Dzigki temu aktualna pozycja znana jest w kazdej chwili bez koniecznosci

przejazdu do punktu referencyjnego.
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Rys. 1.2. Ogolna budowa robota RV — 3SB

Na rys. 1.2 przedstawiona zostala og6lna budowa robota wraz z wyszczegdlnionymi

stopniami swobody.
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Rys. 1.3. Przestrzen robocza robota RV — 3SB

Robot RV — 3SB posiada znacznie wigkszy zakres przestrzeni roboczej (rys. 1.3) niz
wczesniej opisywany RV — 2AJ. Wpltywa to na znaczne utatwienie w przypadku gdy nie ma
mozliwos$ci ustawienia robota w bliskiej odlegtosci od wykonywanej czynnosci, ale wplywa
takze negatywnie na obszar potrzebny do jego zamontowania.

Dodatkowa zaletg robotow serii RV — 3SB jest mozliwo$¢ zamontowania w nich

chwytakow pneumatycznych, gdyz posiadajg wbudowane przewody na sprezone powietrze.



Tabela 1.1. Podstawowe parametry robota RV — 3SB

Typ robota Re¢ko podobny, 6 stopni swobody
Powtarzalnos¢ + 0,02mm
Maks. predkosc 5,500mm na sekunde
Udzwig reki 3kg
Zasieg 642mm
obrot przedramienia (J4) | 5,83 Nm
Moment znamionowy poch.ylenle przegubu 5.84 Nm
dtoni (J5)
obrot przegubu dtoni (J6) | 3,9 Nm
Cis$nienie zasilania
uktadu 0,5 N/cm?+10 %
pneumatycznego
Cyfrowe We/Wy 32/32 ( max. 240/240)
Tryby sterowania O.siowe, ' lin%c;wa 1 kotowa interpolacja,
wielozadaniowo$¢
Jezyk programowania MOVEMASTER, MELFA BASIC IV
Pobdr mocy 2,0 KVA, 230V AC

Rys. 1.4. Przyktad zastosowania robota RV-3SB w obrabiarce do obrobki elektroiskrowe;j

Roboty serii RV — 3SB moga by¢ wykorzystywane do montazu, paletowania, cigcia w
zalezno$ci od wyproszenia. Na rys. 1.4 przedstawiono zastosowanie robota RV-3SB w

obrabiarce do obrobki elektroiskrowe;j.



2 Wilasciwosci kontrolera CR1-571.

Roboty firmy Mitsubishi z rodziny RP jak i RV (roboty ramieniowe) sterowane s3
poprzez 64 bitowe CPU, ktory w trybie wielozadaniowym moze wykonywaé¢ do 32 zadan
jednoczesnie. Kontroler stanowi najwazniejsza czgs¢ robota, jest niejako jego ,,mozgiem”. To
za posrednictwem kontrolera zadajemy parametry i mozemy odczyta¢ aktualne potozenie.
Sterownik zapewnia obstuge robota z recznego panelu sterowniczego i pozwala na posrednia
komunikacj¢ z operatorem. Tabela 2.1 prezentuje parametry kontrolera CR1-571. Kontroler
robota moze by¢ wyposazony w dodatkowe karty rozszerzen, dzigki ktorym mozliwe jest
zwiekszenie obszaru zastosowania robota.

Z danych technicznych wynika, iz robot jest wyposazony w wysokiej klasy kontroler.
Zastosowany w nim procesor sygnatowy pozwala na dokladne pozycjonowanie, a system
RISC umozliwit skrocenie wykonywania kazdej z funkcji do jednego cyklu. Oczywiscie nie
jest to struktura zamknig¢ta, mozna ja rozbudowywaé, dodajac odpowiednie Kkarty
rozszerzajace o obsluge Ethernetu czy dodatkowych wej$¢ — wyjs$¢ cyfrowych.

e Standardowe funkcje sterownikdw robotow:
e latwe do nauczenia polecenia sterujace,

e interpolacja 3D cyrkularna, osiowa i linearna,
e technologia podprogramu,

e zintegrowane funkcje paletyzacji,

e obrobka przerwan,

e tracking ($ledzenie tasmy),

e latwe wlaczanie dowolnych systemow kamer,
e funkcja compliance control,

e zintegrowane funkcje matematyczne,

e system operacyjny Multitasking.



Tabela 2.1. Dane techniczne kontrolera CR1-571.

Parametry Wartosci — opis parametru
Sterowanie trajektorig PTP, CP

Liczba sterowanych osi 4

Procesor RISC/DSP

Wazniejsze funkcje

Interpolacja posrednia i bezposrednia, interpolacja
trojwymiarowa, paletyzacja, skoki warunkowe,
podprogramy, multi-tasking, optymalna kontrola
predkosci, optymalna  kontrola  zakresow,
optymalne potaczenia sieciowe, itd.

Jezyk programowania MELFA - BASCI 1V
Metody uczenia si¢ pozycji Uczaca, MDI
Pozycje uczace 2500
Zakres pamigci | Liczba krokow 5000
Liczba programow 88

Gtowne /O 16/16 (opcjonalnie 240/240)
Wyjscia Specjalne wyjscie Ulokowane w gtéwnych (jest wyprowadzony
zewngtrzne punkt ,,STOP”)

W korpusie robota 1/0 8/8

Wypadkowe wyjscie stopu 1

RS -232C 1 (komunikacja z PC)
Interfejsy RS - 422 1 (tylko dla teaching box)

Specjalny slot do ramienia

1 (stuzy do sterowania ramieniem
pneumatycznym, lub elektrycznym)

Robot I/O 1 (stuzy do komunikacji z robotem)
Dopuszczalny zakres temperaturowy 0-40[°C]
Zasilanie Napigcia zasilajace 207 —253 V /50 Hz
elektryczne Moc pobierana z sieci 0.7 kW
Wymiary 212 x 290 x 151 [mm]
Waga 8 [kg]

Na rys. 2.1 pokazano jednostke sterujaca CR1 -571 wraz z opisem jej panelu.

Sterownik ten nalezy do nowej generacji NARC. Dzigki temu, jeden sterownik umozliwia

sterowanie r6znymi modelami robotow Mitsubishi.

Sterownik CR-1 moze by¢ wlaczony do sieci 230V / 50Hz bez zadnych ograniczen.

Potaczony jest z manipulatorem za pomocg dwodch przewodow: przewodu sterujgcego oraz

zasilajgcego.




Front operation panel

Klawisz MODE Up/Down Whytacznik awaryjny
Wyswietlacz 5-cyfr ___ N I off

Servo O

Przelacznik
trybu pracy

Serwo OF Emergency-Off

Bridge

Gniazdo programatora recznego
programatora gycle Cycle Cycle  Wylacznik zasilania
recznego start stop RS-232C end

Rys. 2.1. Kontroler CR1-571

1) POWER, wiacza zasilanie jednostki sterujace;.

2) START, uruchamia program i umozliwia ponowny powrdt do pracy robota, jesli wczesniej
zatrzymalismy go przyciskiem stop.

3) STOP, powoduje zatrzymanie robota, serwomechanizm nie wytacza si¢.

4) RESET, naci$niecie powoduje resetowanie wykonywanego programu oraz shuzy do
kasowania komunikatu o wykrytym btedzie.

5) EMG STOP zatrzymuje robot w awaryjnych stanach. Powoduje wylaczenie
serwomechanizmu.

6) REMOVE T/B Jest uzywany do gczenia i roztagczania T/B.

7) CHANG DISP, umozliwia przechodzenie migdzy opcjami wyswietlanymi przez
wyswietlacz

8) END, powoduje zatrzymanie programu w ostatniej linii albo po stwierdzeniu konca.



9) SVO ON, przycisk witgczania serwomechanizmu.
np. Nazwa Programu - Predko$¢ wykonywania programu.
10) SVO OFF, powoduje wylaczenie serwomechanizmu.
11)STATUS NUMBER, Status btedu.
12) Ztacze szeregowe RS-232C, umozliwia potgczenie jednostki sterujagcej z PC.
13) Ztacze recznego panelu programowania.
14) Przetacznik trybu pracy
AUTO (OP.) - tylko operacje z kontrolera sg wazne, operacje w tym trybie z
zewngtrznymi urzadzeniami nie sg mozliwe.
TEACH — operacje od panelu sterowania sa wazne.
AUTO (Ext.) - tylko operacje z zewngtrznego urzadzenia sa wazne.
15) UP/DAWN, umozliwia zmian¢ wyswictlanego przez wyswictlacz programu badz

predkosci wykonywanego programu.

Kontroler wraz z robotem, dodatkowymi urzadzeniami, komputerem PC,
okablowaniem 1 oprogramowaniem stanowi cato$ciowy system (rys. 2.2), ktory pozwala na
wykonywanie odpowiednich zadan, narzuconych przez technologa i programiste. Cala ta
struktura charakteryzuje si¢ uniwersalnoscia, umozliwiajaca dostosowanie si¢ do szerokiej
gamy procesOw przemystowych oraz do wspotpracy z wieloma dodatkowymi urzadzeniami.

Interfejs RS-232 oraz standardowe 16 wejs¢ 1 16 wyjs¢ cyfrowych pozwalajg na
swobodng komunikacjg robota z innymi urzadzeniami, sensorami itp.

Istnieje mozliwos$¢ zintegrowania kontrolera z siecig Ethernet poprzez zastosowanie
dodatkowego modutu obstugujacego protokot TCP/IP.

Inne zalety robota to mozliwos$¢ integracji z siecig CC-link oraz Profibus.
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Rys. 2.2. Kompleksowa konfiguracja robota, wraz z obstuga dodatkowych urzadzen.

Do sterowania robotami procz komputerow klasy PC z odpowiednim
oprogramowaniem uzywa si¢ paneli uczacych. Bardzo czg¢sto ma miejsce sytuacja gdy robot
nie ma dostgpu do komputera, a istnieje konieczno$¢ zatadowania nowego oprogramowania
do sterownika badz np. korekta aktualnego, wowczas funkcje komputera moze przejac z
powodzeniem panel sterujacy. Na rys. 2.3 zostal przedstawiony panel sterujacy
wykorzystywany w laboratorium, oraz opisy podstawowych funkcji tych paneli.

RT46TB (rys. 2.3) jest wielofunkcyjnym terminalem do sterowania i programowania
wszystkich robotéw Mitsubishi z serii A 1 S. Intuicyjny interfejs uzytkownika sprawia, ze
sterowanie ruchem robota, przeprowadzanie czynnosci diagnostycznych oraz monitorowanie
parametrow, staje si¢ tatwe nawet dla niedoswiadczonego operatora. Wszystkie krytyczne dla
bezpieczenstwa funkcje sg przypisane do przyciskéw. Funkcje programowania i monitoringu
sg bardzo tatwo dostgpne poprzez 6,5-calowy panel dotykowy.

Opraécz kontrolowania ruchu robotow, terminal dysponuje wieloma innymi funkcjami:
na przykitad mozna pisa¢ programy, korzystajac z wirtualnej klawiatury oraz korzystajac z
sieci monitorowac stan wszystkich systemowych parametréow, wejs¢ i wyjs¢. R46TB posiada
konfigurowalny przez uzytkownika monitor zmiennych, ktéry umozliwia dogodny wglad we
wszystkie wazne parametry systemu. Dostep do danych produkcyjnych takich jak liczba cykli

pracy, sredni czas cyklu oraz do wielu innych parametrow, umozliwia szybkie rozeznanie si¢



w sytuacji na produkcji. Rozbudowane funkcje do analizy umozliwiajg kontrole obcigzenia

robota i pozwalaja na zoptymalizowanie aplikacji dla robota oraz skrdcenie cykli pracy.

Lo |

Rys. 2.3. Panel sterujagcy RT46b

1) Przycisk nauki - TEACH (zal/wyt)
2) Kotko do nawigacji po menu

3) Wylacznik awaryjny

4) Lacze USB (pod ostong)

5) Przyciski operacyjne

6) Przycisk menu/nawigacyjne

7) Kolorowy wyswietlacz

8) Przyciski do ruchu robotem

9) Uchwyt

10) Przycisk potwierdzania
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