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Dank verkürzter Zykluszeiten einer der schnellsten Mitsubishi-Roboter
seiner Klasse
Kein Positionsverlust durch Bremsen und Absolutencoder
an allen Achsen
Zusätzliche Software-Funktionen müssen nicht hinzugekauft werden,
da standardmäßig im Lieferumfang enthalten.

Durchfahren des singulären Punktes

Roboter RV-3SB RV-3SJB

Anzahl der Achsen 6 5

Montageort Boden, Decken- und Wand-
montage* möglich

Konstruktion Vertikal-Knickarm

Max./nominale Traglast (kg) 3,5 / 3 3,5 / 3

Wiederholgenauigkeit (mm) ±0,02 ±0,02

Max. Geschwindigkeit (mm/s) 5.500 5.300

Steuerungstyp CR2B CR2B

Bewegungs-
bereich
(Winkelgrad)

Körper (J1) 340 340

Schulter (J2) 225 225

Ellbogen (J3) 191 237

Unterarmdrehung (J4) 320 —

Handgelenkneigung (J5) 240 240

Handgelenkdrehung (J6) 720 720

Bewegungs-
geschwindig-
keit
(Winkelgrad/s)

Körper (J1) 250 250

Schulter (J2) 187 187

Ellbogen (J3) 250 250

Unterarmdrehung (J4) 412 —

Handgelenkneigung (J5) 412 412

Handgelenkdrehung (J6) 660 660

Nennmoment
(Nm)

Unterarmdrehung (J4) 5,83 —

Handgelenkneigung (J5) 5,84 5,84

Handgelenkdrehung (J6) 3,9 3,9

Nennträgheits-
moment
(kgm2)

Unterarmdrehung (J4) 0,137 —

Handgelenkneigung 0,137 0,137

Handgelenkdrehung 0,047 0,047

Pneumatikschlauch
für Werkzeug

ø6 x 2 (primär), ø4 x 8
(sekundär als Option)

Pneumatikversorgungsdruck (N/cm2) 0,5 ±10 %

Robotergewicht (kg) 37 33

Schutzklasse/ Reinraumklasse IP65 / Klasse 10**

* Wandmontage mit Einschränkung in J1
** Sonderausführung

Steuerung CR2B

Steuerungsart PTP und CP

Anzahl der steuerbaren Achsen Bis zu 6 Achsen simultan

Prozessor 64 Bit RISC + DSP

Steuerfunktionen

Palettierfunktion und Multi-Tasking,
optimale Beschleunigungs-/Verzöge-
rungsregelung, optimale Geschwin-
digkeitssteuerung, Steuerung für
kontinuierliche gleichförmige Bewe-
gung, programmierbare Drehmo-
mentbegrenzung, XYZ-Compliance-
Regelung, Kollisionsüberwachung

Programmiersprache MELFA-Basic IV

Positioniermethode Teaching Box, MDI

Max. Anzahl der Programme 88

Max. Anzahl der Positionspunkte 2.500 je Programm

Max. Anzahl der Programmzeilen 5.000 je Programm

Anzahl der
Ein-/Ausgänge

Allgemeine

Spezielle Benutzerdefiniert

für Greifhand
8 Eingänge/0 Ausgänge
(optional können bis zu 8 Handaus-
gangssignale hinzugefügt werden

Sicherheitsfunktionen NOT-AUS und Türkontaktschaltung

Schnittstellen/
Erweiterungen

RS-232C 1 (für PC-Anschluss)

RS-422 1 (für Teaching Unit)

Handanschluss 1 (für Handschnittstelle)

Steckplätze 3 (für Erweiterungsoptionen)

Speicher 1 (für optionale Speicherkassette)

E/A-Link 1 (für parallele E/A-Einheit)

Umgebungs-
bedingungen

Temperatur 0 – 40 °C

Feuchte 45 – 85 % RH

Versorgungsspannung

Leistungsaufnahme 2,0 kVA

Aussenmaße  (BxHxT in mm)

Gewicht 35 kg
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Roboter können eine sehr kostengünstige
Alternative bei der Ausführung unterschied-
licher Automatierungsanwendungen dar-
stellen. Die Vorstellung, der Roboter sei ein
teurer Luxus, ist weit von der Realität ent-
fernt. Betrachtet man die Kosten für einen
Roboter bezogen auf seine durchschnittli-
che Lebensdauer, die in einer herkömmli-
chen Anwendung ca. 6–7 Jahre beträgt,
überrascht der Roboter durch seine gerin-
gen Kosten von nur 1,65 Euro/Stunde für
Anschaffung und Betrieb.

Die Programmierung eines Mitsubishi-
Roboterarms ist weitaus einfacher, als
angenommen. Die Programmiersprache ist
aus einfachen satzähnlichen Elementen
aufgebaut. So bewirkt z. B. der Befehl MOV
eine Bewegung des Roboters.

Darüber hinaus kann der Anwender von
den erweiterten Programmier- und Simula-
tions-Software-Paketen Cosirop und Cosi-
mir profitieren. Die beiden Software-

Pakete erlauben den Entwurf und die
Simulation einer Roboteranwendung noch
vor dem Kauf der gewünschten Hardware.

Die Roboter der RV-3S-Serie sind zur einfa-
chen Integration in eine bestehende
Arbeitszelle entworfen worden. So erlau-
ben beispielsweise 32 integrierte Ein- und
Ausgänge die direkte Interaktion mit Sen-
soren und Aktoren, was zu einer Reduzie-
rung der Zykluszeiten und zu einem
einfachen Systemaufbau führt.

Eine weitere wichtige Anforderung jeder
Arbeitszelle ist die Fähigkeit der Kommuni-
kation mit anderen Automatisierungsein-
heiten. Die RV-3S-Serie bietet dabei die
Möglichkeit zur Anbindung an drei der
wichtigsten Netzwerke: Ethernet, Profi-
bus/DP und CC-Link.

Für komplexe Arbeitszellen mit einge-
schränktem Bewegungsbereich oder bei
weit auseinander liegenden Bearbeitungs-
stellen, kann der RV-3S bis zu 8 zusätzliche
Achsen steuern. Da zwei dieser Achsen
interpolierend arbeiten können, ist eine
unkomplizierte und effiziente Bewegungs-
steuerung zur Umgehung von Hindernis-
sen möglich. Die anderen sechs Achsen
erlauben z. B. die Steuerung einer Linear-
achse, um den Roboter zwischen verschie-
denen Einsatzpunkten zu bewegen.

Die verbesserte Ausstattung des RV-3S bie-
tet dem Anwender mehr Flexibilität bei sei-
nen Automatisierungslösungen. So erlaubt
die Schutzklasse IP65 nicht nur den Einsatz
an einer Maschine oder einem Arbeitsplatz,
sondern direkt einer Maschine. Das ist
zum Beispiel besonders beim Einsatz an
spanabhebenden Werkzeugmaschinen, an
denen Schneidöle auftreten, von besonde-
rem Vorteil.

Alle Steuergeräte von Mitsubishi sind bei
Auslieferung standardmäßig mit der voll-
ständigen Steuerungs-Software ausgerüs-
tet. Das heißt, dass der Anwender keine
weiteren Software-Module für spezielle
Anwendungen erwerben muss. Auch spä-
ter nicht.

Weiterhin sind alle Mitsubishi-MELFA-
Roboterprogramme kompatibel, so dass
eine Anpassung an den jeweiligen Roboter
problemlos möglich ist.

Knickarm-Roboter RV-3SB/RV-3SJB und Steuergerät CR2B

Roboter in einer Produktionslinie

� Schnellster in seiner Klasse

Die Roboter der RV-3S-Serie sind bis zu 57 %
schneller als die Vorgängermodelle dersel-
ben Klasse. Die maximale Verfahrge-
schwindigkeit von 5,5 m/s kann weiter- hin
mit einer Wiederholgenauigkeit von ±0,02
mm genutzt werden. Daraus resultieren
geringere Zykluszeiten ohne Einbußen in
der Genauigkeit.

� Singuläre Punkte

In der Regel stoppt ein Roboter, sobald er
in die Nähe eines singulären Punktes
kommt. Der neue RV-3S setzt jedoch seine
Verfahrbewegung bis zur Zielposition fort
und unterstützt somit einen störungsfreien
Betriebsablauf.

� Alle Achsen mit Bremse

Bei vielen Roboter verfügen nur die Haupt-
achsen über Bremsen. Beim RV-3S sind alle
Achsen mit Bremsen ausgerüstet. Das
bedeutet, dass der Roboter seine Position
auch bei einem Netzausfall oder einem
NOT-AUS aufrecht erhält – ein Schutz für
die gesamte Anlage.

Weiterhin sind die Roboter mit Absoluten-
codern ausgestattet. Dadurch ist die je-
weils aktuelle Position ohne Referenz-
punktfahrt zu jeder Zeit bekannt.

� Werkstücktoleranzausgleich

Diese Funktion ermöglicht eine Führung
des Roboterarms beim Eindringen in ein
Werkstück durch externe Kräfte. Soll z. B.
ein Bolzen in eine Bohrung eingesetzt wer-
den, deren Position aufgrund von Ferti-
gungstoleranzen variiert, kann der Roboter-
arm durch angefaste Bohrlochkanten in

die Bohrung geführt werden. Dadurch wird
auch bei Werkstücktoleranzen eine hundert-
prozentige Positionierung garantiert.

� Kollisionsüberwachung

Die sensorlose Kollisionsüberwachung
dient dem Schutz der gesamten Anlage, da
sie Zusammenstöße unmittelbar erfasst
und schnelle Reaktionen ermöglicht. Hohe,
zerstörende Kräfte können erst gar nicht
entstehen.
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RV-3SB RV-3SJB

Arbeitsraum bezogen auf Punkt P

Arbeitsraum bezogen
auf Punkt P

Bereichs-
einschränkung P

Grenzwinkel 2

Bereichs-
einschränkung P

Grenzwinkel 1 Vorderseite

Grenzwinkel 2 Vorderseite

Bereichseinschränkung P

Arbeitsraum bezogen
auf Punkt P

Grenzwinkel des
Bewegungsbereiches

Arbeitsraum bezogen auf Punkt P

Grenzwinkel Vorderseite

Bereichs-
einschränkung P

Grenzwinkel 1

Bildschirmdarstellung der Cosimir-Software

RV-3SB in einer Erodiermaschine

Übersicht der äußeren Abmessungen und des Bewegungsbereichs des Roboterarms
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Roboter können eine sehr kostengünstige
Alternative bei der Ausführung unterschied-
licher Automatierungsanwendungen dar-
stellen. Die Vorstellung, der Roboter sei ein
teurer Luxus, ist weit von der Realität ent-
fernt. Betrachtet man die Kosten für einen
Roboter bezogen auf seine durchschnittli-
che Lebensdauer, die in einer herkömmli-
chen Anwendung ca. 6–7 Jahre beträgt,
überrascht der Roboter durch seine gerin-
gen Kosten von nur 1,65 Euro/Stunde für
Anschaffung und Betrieb.

Die Programmierung eines Mitsubishi-
Roboterarms ist weitaus einfacher, als
angenommen. Die Programmiersprache ist
aus einfachen satzähnlichen Elementen
aufgebaut. So bewirkt z. B. der Befehl MOV
eine Bewegung des Roboters.

Darüber hinaus kann der Anwender von
den erweiterten Programmier- und Simula-
tions-Software-Paketen Cosirop und Cosi-
mir profitieren. Die beiden Software-

Pakete erlauben den Entwurf und die
Simulation einer Roboteranwendung noch
vor dem Kauf der gewünschten Hardware.

Die Roboter der RV-3S-Serie sind zur einfa-
chen Integration in eine bestehende
Arbeitszelle entworfen worden. So erlau-
ben beispielsweise 32 integrierte Ein- und
Ausgänge die direkte Interaktion mit Sen-
soren und Aktoren, was zu einer Reduzie-
rung der Zykluszeiten und zu einem
einfachen Systemaufbau führt.

Eine weitere wichtige Anforderung jeder
Arbeitszelle ist die Fähigkeit der Kommuni-
kation mit anderen Automatisierungsein-
heiten. Die RV-3S-Serie bietet dabei die
Möglichkeit zur Anbindung an drei der
wichtigsten Netzwerke: Ethernet, Profi-
bus/DP und CC-Link.

Für komplexe Arbeitszellen mit einge-
schränktem Bewegungsbereich oder bei
weit auseinander liegenden Bearbeitungs-
stellen, kann der RV-3S bis zu 8 zusätzliche
Achsen steuern. Da zwei dieser Achsen
interpolierend arbeiten können, ist eine
unkomplizierte und effiziente Bewegungs-
steuerung zur Umgehung von Hindernis-
sen möglich. Die anderen sechs Achsen
erlauben z. B. die Steuerung einer Linear-
achse, um den Roboter zwischen verschie-
denen Einsatzpunkten zu bewegen.

Die verbesserte Ausstattung des RV-3S bie-
tet dem Anwender mehr Flexibilität bei sei-
nen Automatisierungslösungen. So erlaubt
die Schutzklasse IP65 nicht nur den Einsatz
an einer Maschine oder einem Arbeitsplatz,
sondern direkt einer Maschine. Das ist
zum Beispiel besonders beim Einsatz an
spanabhebenden Werkzeugmaschinen, an
denen Schneidöle auftreten, von besonde-
rem Vorteil.

Alle Steuergeräte von Mitsubishi sind bei
Auslieferung standardmäßig mit der voll-
ständigen Steuerungs-Software ausgerüs-
tet. Das heißt, dass der Anwender keine
weiteren Software-Module für spezielle
Anwendungen erwerben muss. Auch spä-
ter nicht.

Weiterhin sind alle Mitsubishi-MELFA-
Roboterprogramme kompatibel, so dass
eine Anpassung an den jeweiligen Roboter
problemlos möglich ist.

Knickarm-Roboter RV-3SB/RV-3SJB und Steuergerät CR2B

Roboter in einer Produktionslinie

� Schnellster in seiner Klasse

Die Roboter der RV-3S-Serie sind bis zu 57 %
schneller als die Vorgängermodelle dersel-
ben Klasse. Die maximale Verfahrge-
schwindigkeit von 5,5 m/s kann weiter- hin
mit einer Wiederholgenauigkeit von ±0,02
mm genutzt werden. Daraus resultieren
geringere Zykluszeiten ohne Einbußen in
der Genauigkeit.

� Singuläre Punkte

In der Regel stoppt ein Roboter, sobald er
in die Nähe eines singulären Punktes
kommt. Der neue RV-3S setzt jedoch seine
Verfahrbewegung bis zur Zielposition fort
und unterstützt somit einen störungsfreien
Betriebsablauf.

� Alle Achsen mit Bremse

Bei vielen Roboter verfügen nur die Haupt-
achsen über Bremsen. Beim RV-3S sind alle
Achsen mit Bremsen ausgerüstet. Das
bedeutet, dass der Roboter seine Position
auch bei einem Netzausfall oder einem
NOT-AUS aufrecht erhält – ein Schutz für
die gesamte Anlage.

Weiterhin sind die Roboter mit Absoluten-
codern ausgestattet. Dadurch ist die je-
weils aktuelle Position ohne Referenz-
punktfahrt zu jeder Zeit bekannt.

� Werkstücktoleranzausgleich

Diese Funktion ermöglicht eine Führung
des Roboterarms beim Eindringen in ein
Werkstück durch externe Kräfte. Soll z. B.
ein Bolzen in eine Bohrung eingesetzt wer-
den, deren Position aufgrund von Ferti-
gungstoleranzen variiert, kann der Roboter-
arm durch angefaste Bohrlochkanten in

die Bohrung geführt werden. Dadurch wird
auch bei Werkstücktoleranzen eine hundert-
prozentige Positionierung garantiert.

� Kollisionsüberwachung

Die sensorlose Kollisionsüberwachung
dient dem Schutz der gesamten Anlage, da
sie Zusammenstöße unmittelbar erfasst
und schnelle Reaktionen ermöglicht. Hohe,
zerstörende Kräfte können erst gar nicht
entstehen.
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Dank verkürzter Zykluszeiten einer der schnellsten Mitsubishi-Roboter
seiner Klasse
Kein Positionsverlust durch Bremsen und Absolutencoder
an allen Achsen
Zusätzliche Software-Funktionen müssen nicht hinzugekauft werden,
da standardmäßig im Lieferumfang enthalten.

Durchfahren des singulären Punktes

Roboter RV-3SB RV-3SJB

Anzahl der Achsen 6 5

Montageort Boden, Decken- und Wand-
montage* möglich

Konstruktion Vertikal-Knickarm

Max./nominale Traglast (kg) 3,5 / 3 3,5 / 3

Wiederholgenauigkeit (mm) ±0,02 ±0,02

Max. Geschwindigkeit (mm/s) 5.500 5.300

Steuerungstyp CR2B CR2B

Bewegungs-
bereich
(Winkelgrad)

Körper (J1) 340 340

Schulter (J2) 225 225

Ellbogen (J3) 191 237

Unterarmdrehung (J4) 320 —

Handgelenkneigung (J5) 240 240

Handgelenkdrehung (J6) 720 720

Bewegungs-
geschwindig-
keit
(Winkelgrad/s)

Körper (J1) 250 250

Schulter (J2) 187 187

Ellbogen (J3) 250 250

Unterarmdrehung (J4) 412 —

Handgelenkneigung (J5) 412 412

Handgelenkdrehung (J6) 660 660

Nennmoment
(Nm)

Unterarmdrehung (J4) 5,83 —

Handgelenkneigung (J5) 5,84 5,84

Handgelenkdrehung (J6) 3,9 3,9

Nennträgheits-
moment
(kgm2)

Unterarmdrehung (J4) 0,137 —

Handgelenkneigung 0,137 0,137

Handgelenkdrehung 0,047 0,047

Pneumatikschlauch
für Werkzeug

ø6 x 2 (primär), ø4 x 8
(sekundär als Option)

Pneumatikversorgungsdruck (N/cm2) 0,5 ±10 %

Robotergewicht (kg) 37 33

Schutzklasse/ Reinraumklasse IP65 / Klasse 10**

* Wandmontage mit Einschränkung in J1
** Sonderausführung

Steuerung CR2B

Steuerungsart PTP und CP

Anzahl der steuerbaren Achsen Bis zu 6 Achsen simultan

Prozessor 64 Bit RISC + DSP

Steuerfunktionen

Palettierfunktion und Multi-Tasking,
optimale Beschleunigungs-/Verzöge-
rungsregelung, optimale Geschwin-
digkeitssteuerung, Steuerung für
kontinuierliche gleichförmige Bewe-
gung, programmierbare Drehmo-
mentbegrenzung, XYZ-Compliance-
Regelung, Kollisionsüberwachung

Programmiersprache MELFA-Basic IV

Positioniermethode Teaching Box, MDI

Max. Anzahl der Programme 88

Max. Anzahl der Positionspunkte 2.500 je Programm

Max. Anzahl der Programmzeilen 5.000 je Programm

Anzahl der
Ein-/Ausgänge

Allgemeine

Spezielle Benutzerdefiniert

für Greifhand
8 Eingänge/0 Ausgänge
(optional können bis zu 8 Handaus-
gangssignale hinzugefügt werden

Sicherheitsfunktionen NOT-AUS und Türkontaktschaltung

Schnittstellen/
Erweiterungen

RS-232C 1 (für PC-Anschluss)

RS-422 1 (für Teaching Unit)

Handanschluss 1 (für Handschnittstelle)

Steckplätze 3 (für Erweiterungsoptionen)

Speicher 1 (für optionale Speicherkassette)

E/A-Link 1 (für parallele E/A-Einheit)

Umgebungs-
bedingungen

Temperatur 0 – 40 °C

Feuchte 45 – 85 % RH

Versorgungsspannung

Leistungsaufnahme 2,0 kVA

Aussenmaße  (BxHxT in mm)

Gewicht 35 kg
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