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Laboratorium Napedu robotow

Robot typu RV-2FB
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1. Charakterystyka robota

Na podstawie tabliczki znamionowe;j (rys. 1.1) i dokumentacji technicznej robota mozna
okresli¢ cechy i przeznaczenie robota (rys. 1.2.11.3).

Rys. 1.1. Tabliczka znamionowa robota RV-2FB

Podstawowe

informacje na temat robota znajduja

sic¢ w materialach

udostepnionych przez firm¢ Mitsubishi (data dostgpu 30.11.2021) pod adresem
https://pl3a.mitsubishielectric.com/fa/pl/dl/10006/260580.pdf

Podstawowe dane (na podstawie ww. dokumentu):

Zakres ruchu i wymiary

RV-2FB/RV-2FLB

Zakres ruchu
w punkcie P

Zakres ruchu
w punkcie P

Widok x

Widokz géry

Widok z boku

EllIERNEOENE

dlatypu
RV-2FB 623 | 270 70 | 7996 [ 946 | 5046 | 5046 | 1395 | 160 | 160
RV-2FLB 703 | 335 70 944 | 199 | 649 | 649 | 162 | 160 | 160
RV-4FLM 7649 | 335 85 | 9987 [ 140 | 6487 | 648,7 | 1404 | 200 | 200
RV-7FM 8444 | 370 85 [1113,4| 1684 | 7134 | 7134 | 1974 | 245 | 2457
RV-7FLM 9394 | 470 85 [1307,7 | 352,3 | 9077 | 907,7 | 192,8 | 2457 | 2457
RV-7FLLM 1152 | 805 85 18215 | 8469 | 1502,7 | 12426 | 529 | 300 | 300
RV-13FM 997 | 550 97 [ 1413,8 | 4589 | 10938 | 833,8 | 4103 | 300 | 300
RV-13FLM 1152 | 690 97 17081 | 732,4 | 1387,9 | 11281 | 457,6 | 300 | 300
RV-20FM 997 | 550 97 [1413,8 | 4589 | 10938 | 833,8 | 4103 | 300 | 300

RV-4FLM/7FM/7FLM

Zakres ruchu
w punkcie P

Zakres ruchu
w punkcie P E s

Widok x Widokz gory

RV-7FLLM/13FM/13FLM/20FM

R

Widok z gory

Zakres ruchu
w punkgie P

Zakres ruchu
w punkcie P

‘Widok z boku

Widok x

Wszystkie wymiary w mm


https://pl3a.mitsubishielectric.com/fa/pl/dl/10006/260580.pdf

m
2FB | 2FLB | 4FIM | 7FM | 7FLM | 7FLLM 13FLM | 20FM MELFA-BASICY

Jezyk programowania
Montaz Podtogowy, Scienny, sufitowy
Okreslenie pozygji Uczenie, reczne wprowadzanie danych (MDI)
Liczba stopni swobody 6 ——
le/Wy ogdlnego
Konstruk¢ja Pionowa, wieloprzegubowa przeznaczenia do 8192 do 256
System napedu Serwosilnik AC Wspdlne We/Wy .
o Definiowane przez
Metoda detekcji potozenia Enkoder absolutny Dedykowane We/Wy  dla wielu jednostek uzytkownika
centralnych (CPU)
Diugos¢ NO1 230+ | 310+ | 245+ | 340+ | 430+ | 565+ | 410+ | 565+ | 410+ —
ramienia M0 | 335 | 300 | 360 | 465 | 805 | sso | 690 | 550 Wejscia sygnafowe Bwejsc
stanu chwytaka
Promieri maks. zasiegu mm 504 649 649 n3 908 | 1503 | 1094 | 1388 | 1094 Tewnetrzne
¢ i We/W T o 1 (redundantne)
0$J1 stopni/s 300 225 420 360 288 234 | 29 34 110 Y Zatrzymanie awaryjne
05)2 stopnifs 150 105 336 401 n 164 34 164 110 T
Maksy- i sy.gn.ahzaql . 1 (redundantny)
malna 05J3 stopnifs 300 | 165 | 250 | 450 | 360 | 219 | 312 | 219 | 110 zamknigdia drzwi
dkos¢ ¢ i i
Predkost  0s)4 stopnifs 450 | 412 | 540 | 337 | 337 | 34 | 375 | 35 | 1M it sl 1 (redundantny)
obr. - - zezwolenia
03J5 stopnifs 450 450 623 450 450 450 375 375 125
Zatrzymani j
0¢)6 stopnifs 750 | 720 | 70 | 720 | 720 | 70 | 720 | 720 | 360 LR U 1 (redundantne)
dodatkowych osi
CEGl 4955 | 4206 | 9048 | 11064 | 10977 | 15308 | 10450 | 9700 | 4200 Rs422 1 (panel uczenia Teaching Box)
wypadkowa mm/s
s o 1 (panel uzenia 1 (Teaching Box)
‘ - i 06 | 07 | 03 | 032 | 035 | 063 | 053 | 068 | 070 Ethemet o - 1 (zapasowe)
rocgenem k) S 9 10BASE-T/100BASE-TX
it 2 |2 4|7 7T B8N s 1 (port USBwCPU | 1 (dkacze MiriB,
Powtarzalno$¢ potozenia mm +0,02 +0,06 +0,05 Interfejsy sterownika PLC) wer. 2.0)
Temperatura pracy °C 0-40 Osie dodatkowe do 8 (SSCNETIIT)
Ciezar kg 19 21 41 65 67 130 120 130 120 K:)::"r :g\::tama pasa QI730PX (opcia) 2
Okablowanie narzedzia 41/0 | 4/0 810 | 810 | 8/O [ 81O | 8O | 8IO | 8l P
Gniazd i — 2
Przewody pneumatyczne 0 4xt Podstawowy: @ 6x2, Wtdrny: @ 4x8, Podstawowy: @ 6x2, iazdb forszerzenta
dla narzedzi 4 @ 4x4 (od podstawy przedramienia) Wtérny: @ 6x8 — Napiedie wejsciowe Jednofazowe 180V do 253 VAC®
silanie
Stopieri ochrony IP30 IP67 Pobor mocy kVA @ 05-2,0
i 0-40 (jednostka
Kompatybilny kontoler g5, ycR750-0 -+ 1720RCPU (o
robota * § . napedu)/
Temperatura otoczenia C 055 (iednostk 0-40
*Wybierz jednastke sterujaca odpowiednia dla swojej aplikacji. (jednostka
centralna robota)
Wymiary (SxWxG) mm 430x425x174
Ciezar kg okoto 16
Obudowa/stopieri ochrony Montaz podtogowy/IP20

' Napiecie zasilania nie powinno sie zmieniac o wiecej niz 10%.
' Bez pradu rozruchowego. Pobor mocy zalezy od modelu ramienia robota.



