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1-1. ロボット本体を開梱します。

開梱から接地までの流れを簡単に説明します。

使用する工具 ( お客様ご準備品 )

1-2. ロボットを運搬します。

1-3. 水平面が出た据付台などへ据付をします。

1-4. 吊り金具、固定具を外します。

2-1. ロボットコントローラの電源と接地ケーブルを接続します。

クイックセットアップガイド
(RV-FR/RH-FR シリーズロボット )

3-5.ロボットＣＰＵユニットとロボットコントローラを付属のケーブルで

接続します。

ベースユニット

ベースユニット

MITSUBISHI

Q0SUDSPU

MODE
RUN
ERR

USER
BAT

BOOT

Pull

USB

RS-232

ベースユニット

MITSUBISHI

Q50UDEHCPU

MODE
RUN
ERR

USER
BAT

BOOT

Pull

USB

RS-232

電源ユニット

電源ユニット

ベースユニット

Q50UDEHCPU

MODE
RUN
ERR

USER
BAT

BOOT

Pull

USB

RS-232

！
CAUTION

Q172DRCPU

CN1コネクタ

OPT1コネクタ

ロボット CPUユニット

シーケンサCPUユニットの隣に

取り付ける

電源ユニットの隣に

取り付ける

シーケンサ CPU ユニット

電源ケーブル 電源ケーブルを

電源ユニットの端子に接続する

(アースも接続する)

電源ユニット

ベースユニットに

取り付ける

ロボットコントローラ

②

無理な力をかけない。

急激に曲げない。

差込口、コネクタの接続先を確認して

差し込む。

SSCNET III ケーブル

ロボットＣＰＵユニットロボット CPUユニット

端子

① カバーを開く
電源ユニット

①

①

①

①

シーケンサ CPU ユニット

(C)
(A)

(B)

固定具A

固定具B

垂直タイプ

吊り金具

固定具

接地用取付ネジ

接地用ケーブル

ロボットコントローラ

ティーチングボックス

2-4. ティーチングボックス（T/B）とコントローラを接続します。

 カチッ

ロックレバー上向き

音がするまで押込む

T/B 接続用コネクタ

T/Bコネクタ

②

②

①

マイナスドライバー使用し、

ユーザ配線用コネクタの爪を押しながら

ケーブルを差込口の奥まで挿入

①

2-3. ロボット本体とロボットコントローラを接続します。

ロボット
コントローラ

ロボット本体
CN1 コネクタ

ロボット本体
CN1 コネクタ

CN1コネクタ

CN1コネクタ

固定フックを閉じる(2ヶ所)

ケーブル差込口

爪

①

ボルトを閉める(2ヶ所)②

②

機器間ケーブル

ユーザ配線用コネクタ接続ケーブル

矢視A

矢視A

②

CNUSR11 コネクタ

CNUSR11 コネクタ

CNUSR12 コネクタ

c) モードセレクタスイッチ
CNUSR11 コネクタ
「5-21 間」と「12-28 間」

b) ドアスイッチ
CNUSR11 コネクタ
「6-22 間」と「13-29 間」

a) 外部非常停止スイッチ
CNUSR11 コネクタ
「7-23 間」と「14-30 間」

下記スイッチの接点を以下のピンに接続。

①～⑨の手順で作業する

コネクタのピン番号 ( 矢視 A)

ユーザ配線用コネクタ

1

ユーザ配線用コネク タ を コ ン ト ローラに接続。2

CNUSR11 コネクタ

CNUSR12
コネクタ

対応するコネクタ に差し込む
(CNUSR11/CNUSR12)

①

コネクタを完全に差し込むと、

コネクタ両端のレバーが上がり固定される。

2-2. 安全のためにロボットコントローラの外部非常停止等を接続します。

漏電遮断器
（NV）

① 電源仕様を確認

② 一次電源OFF

単相

一次側

AC200V
三相

AC200V

PE端子

PE端子

PE端子

PE端子

M4ネジ

二次側

L1 L2 L3 L N

ACINケーブル

ACINケーブル

(付属品)

③電源OFF

④電源端子を漏電遮断器の二次側端子に接続

⑤ FG端子をお客様装置のPE端子(保護アース)に接続
コントローラのPE端子に接続

もう片方をアース接続(２点アース)

⑦

⑧

ACINケーブル
コントローラ背面の
ACIN コネクタに接続
（キー溝の向きに注意)

⑥

ACIN コネクタ

接地ケーブル

2 ケーブルを接続します。

接地工事はD種接地

（接地抵抗100Ω以下）

ロボットのメンテナンススペースを確保

ロボットアームやカバー類に干渉しないように
振動や衝撃を与えない。

ロボットアームやカバー類に当てない
振動や衝撃を与えない。

運搬姿勢注意
ロボットのカバーを持たない。
振動・衝撃を与えない。

ロボット本体を専用接地

②

②

ロボットの接地ネジ部に接地用ケーブルを接続

①

垂直タイプ

垂直タイプ

水平タイプ

水平タイプ

RH-3/6FRHシリーズ

固定具B
固定具A

吊治具

自立プレート

固定具

RH-12/20FRH シリーズ

水平タイプ

垂直タイプ

垂直タイプ

水平タイプ

水平タイプ

水平タイプ

六角レンチ

六角穴ボルト
4 ヶ所

水平面が出た据付台（定盤など）に

ロボット本体を六角穴ボルトで 4 ヶ所固定

木枠固定台

①

2

六角レンチ

ナット スパナ

RH-12/20FRH RH-3/6FRH

六角レンチ

六角穴ボルト
ロボット本体

ロボット本体

吊治具のアイボルトに

ワイヤを掛ける

テープを切断

②ダンボール
上へ引き抜く

②ダンボール
上へ引き抜く

①

固定具A,Bをつけたまま

台車などに載せて運搬
①

木枠固定台

①

③ ナット(4本）を取り外す

2

六角レンチ

ナット
スパナ

ナットまたは六角ボルト(4本）を取り外す③

① テープを切断

アイボルト

吊治具

自立プレート 固定具

ワイヤ

ワイヤフック

静かに吊り上げる②

吊治具のアイボルトに

ワイヤを掛ける

①

静かに吊り上げる②

運搬姿勢

RH-12/20FRH シリーズ

RH-3/6FRH シリーズ

1人が（A）と（B）を持ち、

もう1人が（C）を持つ。

ロボット本体を2人で持ち、

設置場所に置く。

②

アイボルト

吊り金具

ワイヤ

アーム固定具

(1) 垂直タイプは RV-4/7/13/20FR シリーズを示します。

RV-2FR シリーズは開梱 ・ 運搬方法が異なります。

(2) 水平タイプは RH-3/6/12/20FRH シリーズを示します。

RH-3FRHR シリーズは開梱 ・ 運搬方法が異なります。

作業は必ず二人以上

開梱は必ず平坦な場所

①

1-5.他の機器(シーケンサ等)の設置とは分離した専用接地をします。

接地工事はD種接地（接地抵抗100Ω以下）

ロボットのご使用前には、 添付 CD-ROM( 取扱説明書 ) 内の

「安全マニュアル」 を熟読し、 必要な処置を講じていただくようお願いします。

安全上のご注意安全上のご注意

ロボット
コントローラ

必ず
端子カバー取付

⑨ 一次電源接続用ケーブルを

漏電遮断器の一次側端子に接続

ロックレバーを倒してコネクタを固定する③

R タイプロボットは MELSEC iQ-R シリーズ、Q タイプロボットは MELSEC-Q シリーズ

の下記製品が必要です。お客様にてご準備お願いします。

ベースユニット、電源ユニット、シーケンサ CPU ユニット

シーケンサのパラメータを設定の上、ご使用ください。

BFP-A3548-B

(1/4) (2/4)

CR800コントローラ取扱説明書

機能と操作の詳細解説  

参照：

ケーブルの被覆7mm剥がす

3-1. ベースユニットに電源ユニットを取り付けます。

3-2. 電源ユニットに電源ケーブルを配線します。

3-3. ベースユニットにシーケンサCPUユニットを取り付けます。

3-4. ベースユニットにロボットCPUユニットを取り付けます。

R タイプまたは Q タイプロボットは
ロボットCPUユニットとロボットコントローラを接続します。

3

R タイプまたは Q タイプロボットの場合

スパナ プラスドライバー六角レンチ マイナスドライバー



F2 F4

POWER ENABLE SERVO ERROR

F1 F3

F2 F4

POWER ENABLE SERVO ERROR

F1 F3

F2 F4

POWER ENABLE SERVO ERROR

F1 F3

F1

F3F1

F2 F4

POWER ENABLE SERVO ERROR

F1 F3F1

<Default Language>

002

JPN

<UP> <DWN>       BackF2

4

1

3 ”1.Default Language”を選択する。

初期設定画面を表示させる。

ティーチングボックスを日本語に設定します。

ティーチングボックス R32TB の操作

出荷時、 表示画面の言語は英語に設定していますので日本語に設定してください。

6 ティーチングボックスを日本語に設定します。

ティーチングボックス R56TB の操作

出荷時、 表示画面の言語は英語に設定していますので日本語に設定してください。

画面に "JPN" を表示させる。4

5

6

メニュー画面を表示する。

① 最初の電源投入で言語設定画面が表示される。

② 画面の” Japanese” を選択。

③ [OK] キーをタップ。 ③

スイッチ

漏電遮断器
(NV)

[ F 1 ] または [ F 2 ] キーを押す

①

① ①

タイトル画面に戻る。8

JOG

HAND

CHARACTER

RESET

CLEAR

EXE

１ ２ ３

４ ５ ６

７ ８ ９

０

MON

ABC DEF

GHI JKL

PQRS TUV WXYZ

SPACE－ ＠= ・　、 ％

-Ｚ(J3) +Ｚ(J3)

+Ａ(J4)-Ａ(J4)

-Ｂ(J5) +Ｂ(J5)

+Ｃ(J6)-Ｃ(J6)

’ (  )

EXE

日本語モードを確定する。

[ EXE ] キーを押す

F2 F4

POWER ENABLE SERVO ERROR

F1 F3

F1

2 ”1 Configuration”を選択する。

[ F 1 ] キーを押す

1.Configuration
2.Com.Information

 <1> <2>                Rset

終了画面を表示する。

・ 保存 [Ｆ１] キー

・ 保存せず終了 [ Ｆ２ ] キー

・ やり直し [ EXE ] キー

1.Configuration
2.Com.Information

 <1> <2>                 Rset

◆入力間違えからの復帰◆

日本語で表示されない場合は、

2 項 -2 より再度設定してください。

◆言語の確認◆

5 項 -2 より日本語で表示します。

◆日本語表示◆

日本語モード設定を保存する。7

F2 F4

POWER ENABLE SERVO ERROR

F1 F3

F1

[ F 1  ] キーを押す①

①

F1

F2

”Japanese”を選択②

ON

漏電遮断器の
スイッチを ON

①

OK

ティーチングボックス (T/B)

4項へ 6項へ

R32TB R56TB

①

[ F 1 ] キーを押す①

①

①

①

①

①

F2 F4

POWER ENABLE SERVO ERROR

F1 F3

JOG

HAND

CHARACTER

RESET

CLEAR

EXE

１ ２ ３

４ ５ ６

７ ８ ９

０

MON

ABC DEF

GHI JKL

PQRS TUV WXYZ

SPACE－ ＠= ・　、 ％

-Ｚ(J3) +Ｚ(J3)

+Ａ(J4)-Ａ(J4)

-Ｂ(J5) +Ｂ(J5)

+Ｃ(J6)-Ｃ(J6)

’ (  )

EXE

[ EXE ] キーを押す①

①

①

①

Japanese

English

F2 F4

POWER ENABLE SERVO ERROR

F1 F3

JOG

HAND

CHARACTER

RESET

CLEAR

EXE

１ ２ ３

４ ５ ６

７ ８ ９

０

MON

ABC DEF

GHI JKL

PQRS TUV WXYZ

SPACE－ ＠= ・　、 ％

-Ｚ(J3) +Ｚ(J3)

+Ａ(J4)-Ａ(J4)

-Ｂ(J5) +Ｂ(J5)

+Ｃ(J6)-Ｃ(J6)

’ (  )

EXE

[ EXE ] キーを押す

①

①

F2 F4

POWER ENABLE SERVO ERROR

F1 F3

JOG

HAND

CHARACTER

RESET

CLEAR

EXE

１ ２ ３

４ ５ ６

７ ８ ９

０

MON

ABC DEF

GHI JKL

PQRS TUV WXYZ

SPACE－ ＠= ・　、 ％

-Ｚ(J3) +Ｚ(J3)

+Ａ(J4)-Ａ(J4)

-Ｂ(J5) +Ｂ(J5)

+Ｃ(J6)-Ｃ(J6)

’ (  )

EXE

[ EXE ] キーを押す

①

①

1.Configuration
2.Com.Information

 <1> <2>                  Rset

1.Default Language
2.Contrast

 <1> <2>               Rset

1.Default Language
2.Contrast

 <1> <2>               Rset

1.Save and Exit
2.Exit without Save

 <1> <2>                Rset

1.Save and Exit
2.Exit without Save

 <1> <2>                 Rset

① [ F 1 ] キーと [ F 3 ] キーを

両方押しながら

< メニュー >
1. 管理 ・ 編集 2. 運転
3. パラメータ 4.原点・ブレーキ
5. 設定 ・ 初期化

123 閉じる

（英語表示）

（英語表示）

（日本語表示）

COPYRIGHT (C) 2011 MITSUBISHI 
ELECTRIC CORPORATION ALL 
RIGHTS RESERVED

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

COPYRIGHT (C) 2011 MITSUBISHI 
ELECTRIC CORPORATION ALL 
RIGHTS RESERVED

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

垂直タイプ 水平タイプ

J4軸

J2軸

J3軸

J1軸

＋

－

＋－

＋－

J4軸

J3軸

J6軸

J5軸

J1軸

＋

－

＋

－

＋

－
＋

＋

－

－

J2軸

＋

－

＋－

スイッチ

漏電遮断器(NV)

5

ロボットを手動で動かす(関節ジョグ操作)

3

1 ① [ TB ENABLE ] ボタンを押し下げる。

② ボタンランプが点灯する。

上 : DISENABLE 下 : ENABLE

R32TB でのロボット動作確認

7 R56TB でのロボット動作確認

8 電源を遮断するとき

① ティーチングボックスの [ JOG ] キーを押す。 ジョグ画面が表示される。

②“関節”が表示されていることを確認。

③他のジョグモードが表示されている場合

    [ F 1] キーを押す。

ロボットを手動で動かす(関節ジョグ操作)

2

1

1

① ティーチングボックスの [ TEACH ] を押す。5

4 ロボット動作のスピードを下げる。

[ OVRD↑] または [ OVRD↓] を押し、右記表示を “ 10 ％” にする。

3 ロボット動作のスピードを下げる。

OVRD の [↑]、[↓] ボタンで速度を “ 10 ％” にする。

6

ティーチングボックス背面のイネーブルスイッチを軽く握りながら、

おもて面の [ SERVO ] キーを押す。

ティーチングボックスの”SERVO”の LED ランプが緑色に点灯したことを確認。

4

7

SERVO を ON する

”SERVO”のLEDランプが

緑色に点灯したことを確認。

全軸の動きを確認

5 J1 軸を動かしてみる

①ロボットCPU システムの電源をOFF 

②漏電遮断器のスイッチをOFF

ロボットの各軸の動作

下記項目を正しく設定の上、ご使用ください。

(1)時刻の設定
（変更方法は「設定・初期化画面の操作」を参照ください）

(2)ハンド入出力タイプ（パラメータ : HIOTYPE ）
（変更方法は「ハンドタイプについて」を参照ください）

(3)ハンド質量、大きさ（パラメータ : HNDDAT* ）
（変更方法は「ハンド、ワーク条件設定について」を参照ください）

② T/B 有効の白色のランプが点灯する。

F4

ERROR

FUNCTION
STOP

S E R VO

OVRD

F2

POWER ENABLE SERVO

F1 F3

- X (J1) +X (J1)

F4

ERROR

FUNCTION
STOP

S E RVO

OVRD

F2

POWER ENABLE SERVO

F1 F3

- X (J1) +X (J1)

FUNCTION
STOP

S ER VO

OVRD

F2 F4

POWER ENABLE SERVO ERROR

F1 F3

MONITOR
OVRD

JOG

HAND

CHARACTER

RESET

CLEAR

EXE

1 2 3

4 5 6

7 8 9

0

MON

ABC DEF

GHI JKL

PQRS TUV WXYZ

SPACE- @=

- Z (J3) +Z (J3)

- Y (J2) +Y (J2)

- X (J1) +X (J1)

+A (J4)- A (J4)

- B (J5) + B (J5)

+C (J6)- B (J6)

’ (  )

FUNCTION
STOP

S ER VO

OVRD

F2 F4

POWER ENABLE SERVO ERROR

F1 F3

MONITOR
OVRD

JOG

HAND

CHARACTER

RESET

CLEAR

EXE

1 2 3

4 5 6

7 8 9

0

MON

ABC DEF

GHI JKL

PQRS TUV WXYZ

SPACE- @=

- Z (J3) +Z (J3)

- Y (J2) +Y (J2)

- X (J1) +X (J1)

+A (J4)- A (J4)

- B (J5) + B (J5)

+C (J6)- B (J6)

’ (  )

ティーチングボックス背面 (R32TB)

①

②

②

< 現在位置 >  関節 100％  M1  TO
J1: +0.00 J5: +0.00
J2: +0.00 J6: +0.00
J3: +90.00 : 
J4: +0.00 :

JOG ⇒円筒3軸直交ツール直交

JOG

関節

③

①

T/B 有効
白色のランプ

Dタイプ

Rタイプ

①ティーチングボックスの [ イネーブルスイッチ ] を軽く握りながら [ SERVO ] ボタンを押す。

TEACH
ボタン

① 

②

②

① ティーチングボックスの [ JOG ] ボタンを押す。

② ジョグ操作画面 ( 右上のコンボボックス ) で

関節ジョグモードを選択する。

イネーブル
スイッチ

イネーブル
スイッチ

ティーチングボックスの [ イネーブルスイッチ ] を軽く握りながら、

動作させる軸の [＋]、 [ ー ] キーを押す。

10％

8

①漏電遮断器のスイッチをOFF 

垂直タイプ 水平タイプ

J1軸回転

J1軸回転

＋

－

＋－

J1 軸の動作

- +
- +
- +
- +
- +
- +

J1

J2

J3

J4

J5

J6

イネーブル
スイッチ

ティーチングボックスの [ イネーブルスイッチ ] を軽く握りながら、 J1 軸の [＋]、 [ ー ] キーを押す。

6

JOG

② ボタンランプ
点灯

< 現在位置 >  関節 10％  M1  TO
J1: +0.00 J5: +0.00
J2: +0.00 J6: +0.00
J3: +90.00 : 
J4: +0.00 :

JOG
⇒

円筒3軸直交ツール直交

10％

F1

イネーブル
スイッチ

SERVO の
LED ランプ

SERVO

J1 - +

① 押す①
TB ENABLE

ボタン

2

垂直タイプ 水平タイプ

J2軸

J3軸

J1軸

＋

－

＋－

＋－

J4軸

J4軸

J3軸

J6軸

J5軸

J1軸

＋

－

＋

－

＋

－
＋

＋

－

－

J2軸

＋

－

＋－

9 全軸の動きを確認

7 J1 軸を動かしてみる

ロボットの各軸の動作

F4

ERROR

FUNCTION
STOP

S ER VO

OVRD

F2

POWER ENABLE SERVO

F1 F3

- X (J1) +X (J1)

S E RVO

OVRD

MONITOR
OVRD

JOG

HAND

CHARACTER

RESET

CLEAR

EXE

1 2 3

4 5 6

7 8 9

0

MON

ABC DEF

GHI JKL

PQRS TUV WXYZ

SPACE- @=

- Z (J3) +Z (J3)

- Y (J2) +Y (J2)

- X (J1) +X (J1)

+A (J4)- A (J4)

- B (J5) + B (J5)

+C (J6)- B (J6)

’ (  )

2 3

5 6

8 9

0

MON

ABC DEF

JKL

TUV WXYZ

SPACE

- Z (J3) +Z (J3)

- Y (J2) +Y (J2)

- X (J1) +X (J1)

+A (J4)- A (J4)

- B (J5) + B (J5)

+C (J6)- B (J6)

ティーチングボックスの [ イネーブルスイッチ ] を軽く握りながら、

動作させる軸の [＋]、 [ ー ] キーを押す。

10

垂直タイプ 水平タイプ

J1軸回転

J1軸回転

＋

－

＋－

J1 軸の動作7

ティーチングボックスの [ イネーブルスイッチ ] を軽く握りながら、 J1 軸の [＋]、 [ ー ] キーを押す。

8

- X (J1) +X (J1)

イネーブル
スイッチ

CR800コントローラ取扱説明書
機能と操作の詳細解説  

参照：

クイックセットアップはこれで終了
最後に 8 項を参照してください。

クイックセットアップはこれで終了
最後に 8 項を参照してください。
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軽く握りながら

①軽く握りながら

①

①

①

①

①

①

キーを押す

① 軽く握りながら

①軽く握りながら
①キーを押す

SERVO
LED ランプ

SERVO
ボタン

OVRD ボタン

②

関節ジョグ
モード

①

①

①

①

①

JOG

OVRD

OVRD

OFF

軽く握りながら

キーを押す

①軽く握りながら

①キーを押す

イネーブル
スイッチ

①
①

①

①

①

①

① ①



Lever

Lever

1

1-1.Unpack the robot. 

Tools to be used (Customer-prepared items)

The following briefly describes the procedures from unpacking 
to grounding.

1-2.Transport the robot.

1-3.Install the robot on the level surface of an installation stand.

1-4.Remove the suspension fittings and fixing plates.

Quick setup guideQuick setup guide
(RV-FR/RH-FR Series Robot)

3-5.Connect the robot CPU module and the robot controller 
with the attached cable.

Base unit

Base unit

MITSUBISHI

Q0SUDSPU

MODE
RUN
ERR

USER
BAT

BOOT

Pull

USB

RS-232

Base unit

MITSUBISHI

Q50UDEHCPU

MODE
RUN
ERR

USER
BAT

BOOT

Pull

USB

RS-232

Power supply module

Power supply module

PLC module Base unit

Q50UDEHCPU

MODE
RUN
ERR

USER
BAT

BOOT

Pull

USB

RS-232

！
CAUTION

Q172DRCPU

CN1 connector

OPT1connector

Robot CPU module

PLC module

Power supply
cable

(Also connect the ground)

Power supply module

Robot Controller

Do not apply excessive force 
on the connector or rapidly bend
the cable.

Check the connection target indications 
of each connector and slot to insert 
the correct connectors into the correct slots.

SSCNET III cable

Robot CPU module

Terminal

Open the cover.
Power supply module

Mount a power supply 
module to the base unit.

Connect a power supply cable to the 
power supply terminal behind.

Mount a PLC module next to 
the power supply module.

Mount a robot CPU module 
next to the PLC module.

Suspension
fitting

Fixing plate

Grounding screw

Grounding cable

Robot Controller

Teaching Pendant (T/B)

2-4.Connect the teaching pendant (T/B) and the robot controller.

State the lock lever to the up side.

T/B Connector

T/B connector

2-3.Connect the robot and robot controller.

Robot
controller

Robot arm
CN1 connector

Robot arm
CN1 connector

CN1 connector

CN1 
connector

Tighten hand locks 
(two positions)

Cable slot

Claw

Tighten bolts 
(two positions)Machine cable

Connector cable for user wiring

CNUSR11 connector

CNUSR11 connector

CNUSR12 connector

c) Mode selector switch
CNUSR11 connector
 "between 5 and 21" 
and "between 12 and 28"

b) Door switch
CNUSR11 connector
"between 6 and 22" 
and "between 13 and 29"

a) External emergency switch

CNUSR11 connector
 "between 7 and 23" 
and "between 14 and 30"

Connect the contacts of each switch to the contacts as shown below.

Work from 1 to 9 steps.

Pin number of connector (View A)

View A

View A

Connector for user wiring

1

Connect the connector for user wiring to the robot controller.2

CNUSR11
connector

CNUSR12
connector

Earth leakage breaker
(NV)

Single phase
AC200V

Three phase
AC200V

Primary

PE terminal

PE terminal

PE terminal

PE terminal

M4 screw

Secondary
L1 L2 L3 L N

ACIN cable

ACIN cable

(attachments)

ACIN connector

Grounding
cable

2 Connect the cables.

RH-3/6FRH series

Fixing
plate B

Fixing
plate A

Suspension
fitting

Self-supporting
plate

Fixing plate

RH-12/20FRH series

Vertical type robot

Vertical type robot

Vertical type robot

Vertical type robot

Vertical type robot

Horizontal type robot

Horizontal type robot

Horizontal type robot

Horizontal type robot

Horizontal type robot

Horizontal type robot

Hexagonal
wrench

Hexagon socket bolts
at four positions

Wooden fixing board

RH-12/20FRH RH-3/6FRH

Hexagonal
wrench

Hexagon
socket bolts

Robot arm

Robot arm

Pull out the
cardboard.

Pull out the cardboard.

Wooden fixing board

2

Hexagonal
wrench

Nut spanner

Cut the tape.

Cut the tape.

Eye bolt
Suspension fitting

Self-supporting plate
Fixing plate

Wire
Wire fook

Lift the robot softly.

Lift the robot softly.

(C)

RH-12/20FRH series

RH-3/6FRH series

One person should hold (A) and (B) 
and another person should hold (C).

(A)
(B)

Fixing plate A

Fixing plate B

Hold the robot with another worker 
and place it on the installation place.

Eye bolt

Suspension fitting

Wire

Fixing plate

(1)Vertical type robot : RV-4/7/13/20FR series is shown below.
Unpacking and transporting methods are different for the RV-2FR series.

(2)Horizontal type robot : RH-3/6/12/20FRH series is shown below.
Unpacking and transporting methods are different for the RH-3FRHR series.

The grounding resistance must be 100Ω or lower.

Always read the "Safety Manual" in the attached CD-ROM (instruction manual) 
before starting use of the robot to learn the required measures to be taken.

Safety PrecautionsSafety Precautions

Robot controller

Always 
use the cover below.

Place the robot with the 
fixing plate A and B attached 
on a cart and transport it 
near the installation place.

Hook the wires to the 
eyebolts attached to 
the suspension fitting.

Connect the grounding cable to the grounding screw of the robot.

The dedicated grounding 
should be used for the 
robot arm.

Confirm that the 
primary power matches 
the specifications.

Connect the power terminal of ACIN cable to 
the secondary terminal of the earth leakage 
breaker. Connect to the PE terminal of 

the robot controller.
Connect the FG terminal to the PE terminal 
(grounding) in the customer's system. Connect the other end to the 

ground. (2 points grounding)

Connect the ACIN cable to 
the ACIN connector on the 
back of the robot controller.
(Make sure the connector 
is lined up correctly.)

The grounding resistance
 must be 100Ω or lower.

Using a flat head screwdriver, 
while pushing the claws of the 
user wiring connector, insert the 
cable all the way in the slot.

Connect the connector to the 
corresponding connector. 
(CNUSR11 or CNUSR12) on the 
robot controller.

When the connector is completely inserted, 
the lever at both ends of the connector rises 
and is fixed.

Peel the insulation of the 
connecting cable by 7mm.

Hook the wires to the 
eyebolts attached to 
the suspension fitting

Make sure that the wires 
and other tools do not 
interfere with the robot arm 
or the covers.
Do not expose the robot to 
vibration or shock.

Make sure that the wires and 
other tools do not interfere with 
the robot arm or the covers.
Do not expose the robot to 
vibration or shock.

Fix the robot with the hexagon socket bolts at four 
positions to the level surface of the installation stand 
(such as a surface plate).

Caution Transportation of robot arm
Do not hold the cover of the robot.
Do not expose the robot to vibration or shock.

Transportation of robot arm

Reserve enough space 
for maintenance.

1-5.Conduct the dedicated grounding for the robot, separated from the 
grounding for other devices (the programmable controller etc).

2-2.Connect an external emergency stop switch or other switches of 
the robot controller for safety.

2-1.Connect the grounding cable to the power supply of the robot 
controller.

Confirm that the 
primary power is OFF. 

Confirm that the earth 
leakage breaker is OFF.

Always unpack the robot with another worker.
Always unpack the robot at a flat place.

Remove the hexagon socket 
bolts or nuts (four positions)

2
Nut

spanner

Spanner

Remove the nuts (four positions)

Hexagonal
wrench

Hexagonal
wrench

Phillips head
screwdriver

Flat head
screwdriver

③

Push in until 
there is sound.

Pressing down the lock lever to lock the connector.

The following Mitsubishi MELSEC iQ-R series products are required for the 
R-type robot arm, and MELSEC-Q series products are required for the Q-type 
robot arm. The customer needs to prepare them.

Set parameters of the PLC and use it.

[ Base unit, Power supply module, PLC module ]

Refer to :
CR800 Series Controller INSTRUCTION MANUAL
Detailed explanations of 
functions and operations

3-1.Mount a power supply module to the base unit.

3-2.Connect a power supply cable to the power supply module.

3-3.Mount a PLC module to the base unit.

3-4.Mount a robot CPU module to the base unit.

3

In case of R-type or Q-type robot arm
For the R-type or Q-type robot arm, connect a robot CPU module 
and robot controller.

Connect the connection 
cable for the primary power 
supply to the primary terminal 
of the earth leakage breaker.

BFP-A3548-B
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F2 F4

POWER ENABLE SERVO ERROR

F1 F3

F2 F4

POWER ENABLE SERVO ERROR

F1 F3

1.Configuration
2.Com.Information

 <1> <2>                Rset

F2 F4

POWER ENABLE SERVO ERROR

F1 F3

F2 F4

POWER ENABLE SERVO ERROR

F1 F3

F2 F4

POWER ENABLE SERVO ERROR

F1 F3

1.Default Language
2.Contrast

 <1> <2>                RsetF1

F3F1

F2 F4

POWER ENABLE SERVO ERROR

F1 F3F1

<Default Language>
002
JPN
<UP> <DWN>       Back<Default Language>

001
ENG
<UP> <DWN>       Back

F2

4

1

3 Select "1 Default Language".

Display the initial-setting screen.

Display the menu screen.

Earth leakage breaker
(NV)

Set the language of the teaching pendant (T/B).

Operation of teaching pendant R32TB

The language of the display screen is set to English by default.

6

Operation of teaching pendant R56TB

Display "ENG" or "JPN" on the screen.4

5

6

Display the title screen.

At the first power on, the language setting screen displays.

Select "English" or "Japanese" on the screen.

Tap the [OK] key on the 
screen.

The lamp of "T/B enable" on the 
teaching pendant (T/B) is lit in white.

Switch

8

JOG

HAND

CHARACTER

RESET

CLEAR

EXE

１ ２ ３

４ ５ ６

７ ８ ９

０

MON

ABC DEF

GHI JKL

PQRS TUV WXYZ

SPACE－ ＠= ・　、 ％

-Ｚ(J3) +Ｚ(J3)

+Ａ(J4)-Ａ(J4)

-Ｂ(J5) +Ｂ(J5)

+Ｃ(J6)-Ｃ(J6)

’ (  )

EXE

Confirm the change to the language mode.

F1

2 Select "1 Configuration".

1.Default Language
2.Contrast

 <1> <2>               Rset

JOG

HAND

CHARACTER

RESET

CLEAR

EXE

１ ２ ３

４ ５ ６

７ ８ ９

０

MON

ABC DEF

GHI JKL

PQRS TUV WXYZ

SPACE－ ＠= ・　、 ％

-Ｚ(J3) +Ｚ(J3)

+Ａ(J4)-Ａ(J4)

-Ｂ(J5) +Ｂ(J5)

+Ｃ(J6)-Ｃ(J6)

’ (  )

EXE

The setting of the language is completed.

7 Save the language setting.

1.Save and Exit
2.Exit without Save

 <1> <2>                Rset

F2 F4

POWER ENABLE SERVO ERROR

F1 F3

JOG

HAND

CHARACTER

RESET

CLEAR

EXE

１ ２ ３

４ ５ ６

７ ８ ９

０

MON

ABC DEF

GHI JKL

PQRS TUV WXYZ

SPACE－ ＠= ・　、 ％

-Ｚ(J3) +Ｚ(J3)

+Ａ(J4)-Ａ(J4)

-Ｂ(J5) +Ｂ(J5)

+Ｃ(J6)-Ｃ(J6)

’ (  )

EXE

[F1] key : Save the setup 
[F2] key : Not saved. All return to the initial-setting screen.
[EXE] key : the setup can be done over again

1.Configuration
2.Com.Information

 <1> <2>          Rset

How to cancel an incorrect input

F2 F4

POWER ENABLE SERVO ERROR

F1 F3
F1

1.Save and Exit
2.Exit without Save

<1> <2>          Prev

F1

F2

COPYRIGHT (C) 2011 MITSUBISHI 
ELECTRIC CORPORATION ALL 
RIGHTS RESERVED

1.Configuration
2.Com.Information

 <1> <2>               Rset

ON

OK

Teaching pendant (T/B)

Refer to section 4. Refer to section 6.

R32TB R56TB

Japanese

English

Japanese

English

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

F2 F4

POWER ENABLE SERVO ERROR

F1 F3

JOG

HAND

CHARACTER

RESET

CLEAR

EXE

１ ２ ３

４ ５ ６

７ ８ ９

０

MON

ABC DEF

GHI JKL

PQRS TUV WXYZ

SPACE－ ＠= ・　、 ％

-Ｚ(J3) +Ｚ(J3)

+Ａ(J4)-Ａ(J4)

-Ｂ(J5) +Ｂ(J5)

+Ｃ(J6)-Ｃ(J6)

’ (  )

EXE
COPYRIGHT (C) 2011 MITSUBISHI 
ELECTRIC CORPORATION ALL 
RIGHTS RESERVED

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

<MENU>
1.FILE/EDIT 2.RUN
3.PARAM. 4.ORIGIN/BRK
5.SET/INIT.

CLOSE123
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J4 axis

J2 axis

J3 axis

J1 axis

＋

－

＋－

＋－

J4 axis

J3 axis

J6 axis

J5 axis

J1 axis

＋

－

＋

－

＋

－
＋

＋

－

－

J2 axis

＋

－

＋－

Switch

Earth leakage breaker(NV)

The following parameters must be set correctly.

5

Move the robot manually.(JOINT JOG operation)

3

2

1 Push down the [TB ENABLE] button.

The button lamp is lit.

UP: DISABLE DOWN: ENABLE

Check the operation of the robot using R32TB

7 Check the operation of the robot using R56TB

8 Turn off the power of the robot arm.

Press the [JOG] key of the teaching pendant (T/B). The jog screen appears.

Check the "JOINT" is displayed.

When other jog mode is displayed, press the [ F1 ] key. 
Press the [ F1 ] key.

Move the robot manually (JOINT JOG operation)

2

1

1

Press the [JOG] key5

4 Decrease the speed of the robot operation.
Press [ OVRD↑] or [ OVRD ↓ ] to set the value shown right to "10 %".

3 Decrease the speed of the robot operation.
Press [↑] or [↓] (OVRD key) to set the value shown right to "10 %".

6 Check that the LED lamp of "SERVO" on the teaching pendant (T/B) is lit in green.

4

7

Turn the servo on.

Check the robot operation

5 Move the J1 axis.

Motion of each axis of the robot arm.

F4

ERROR

FUNCTION
STOP

S E R VO

OVRD

F2

POWER ENABLE SERVO

F1 F3

- X (J1) +X (J1)

F4

ERROR

FUNCTION
STOP

S E RVO

OVRD

F2

POWER ENABLE SERVO

F1 F3

- X (J1) +X (J1)

FUNCTION
STOP

S ER VO

OVRD

F2 F4

POWER ENABLE SERVO ERROR

F1 F3

MONITOR
OVRD

JOG

HAND

CHARACTER

RESET

CLEAR

EXE

1 2 3

4 5 6

7 8 9

0

MON

ABC DEF

GHI JKL

PQRS TUV WXYZ

SPACE- @=

- Z (J3) +Z (J3)

- Y (J2) +Y (J2)

- X (J1) +X (J1)

+A (J4)- A (J4)

- B (J5) + B (J5)

+C (J6)- B (J6)

’ (  )

FUNCTION
STOP

S ER VO

OVRD

F2 F4

POWER ENABLE SERVO ERROR

F1 F3

MONITOR
OVRD

JOG

HAND

CHARACTER

RESET

CLEAR

EXE

1 2 3

4 5 6

7 8 9

0

MON

ABC DEF

GHI JKL

PQRS TUV WXYZ

SPACE- @=

- Z (J3) +Z (J3)

- Y (J2) +Y (J2)

- X (J1) +X (J1)

+A (J4)- A (J4)

- B (J5) + B (J5)

+C (J6)- B (J6)

’ (  )

(Back of the R32TB) 

JOG

<CURRENT>  JOINT   100%  M1  TO
J1: +0.00  J5:   +0.00
J2: +0.00  J6:   +0.00
J3: +90.00 : 
J4: +0.00 :

JOG CYLNDR3-XYZTOOLXYZ

<CURRENT>  JOINT   10%  M1  TO
J1: +0.00  J5:   +0.00
J2: +0.00  J6:   +0.00
J3: +90.00 : 
J4: +0.00 :

JOG CYLNDR3-XYZTOOLXYZ

The lamp of 
"T/B enable" 
White lamp

D-type

R-type

Press the [SERVO] key while holding the enable switch of the teaching pendant (T/B) lightly.

TEACH
Button

Press the [JOG] key.

Select "the JOINT JOG mode" at the jog operation screen (combo box at the right).

ENABLE
switch

ENABLE
switch

10％

8

Rotation of J1 axis

Rotation of J1 axis

＋

－

＋－

Motion of J1 axis

- +
- +
- +
- +
- +
- +

J1
J2
J3
J4
J5
J6

ENABLE
switch

6

JOG

The button
lamp is lit.

F1

LED lamp
of SERVO

SERVO

J1 - +

Press
TB ENABLE

Button

J2 axis

J4 axis

J3 axis

J1 axis

＋

－

＋－

＋－

J4 axis

J3 axis

J6 axis

J5 axis

J1 axis

＋

－

＋

－

＋

－
＋

＋

－

－

J2 axis

＋

－

＋－

9 Check the robot operation

7 Move the J1 axis.

Motion of each axis of the robot arm.

F4

ERROR

FUNCTION
STOP

S ER VO

OVRD

F2

POWER ENABLE SERVO

F1 F3

- X (J1) +X (J1)

S E RVO

OVRD

MONITOR
OVRD

JOG

HAND

CHARACTER

RESET

CLEAR

EXE

1 2 3

4 5 6

7 8 9

0

MON

ABC DEF

GHI JKL

PQRS TUV WXYZ

SPACE- @=

- Z (J3) +Z (J3)

- Y (J2) +Y (J2)

- X (J1) +X (J1)

+A (J4)- A (J4)

- B (J5) + B (J5)

+C (J6)- B (J6)

’ (  )

2 3

5 6

8 9

0

MON

ABC DEF

JKL

TUV WXYZ

SPACE

- Z (J3) +Z (J3)

- Y (J2) +Y (J2)

- X (J1) +X (J1)

+A (J4)- A (J4)

- B (J5) + B (J5)

+C (J6)- B (J6)

10

Vertical type robot
Horizontal type
robot

Vertical type robot
Horizontal type
robot

Rotation of J1 axis

Rotation of J1 axis

＋

－

＋－

Motion of J1 axis78

- X (J1) +X (J1)

ENABLE
switch

Refer to :

Quick setup is completed here.
Please refer to Section 8 at the end.

Quick setup is completed here.
Please refer to Section 8 at the end.

Set the language of the teaching pendant (T/B).
The language of the display screen is set to English by default.

JOINT

10％

Press the [ SERVO ] key on the front while holding the enable switch on the back of 
the teaching pendant (T/B) lightly.

Press the [ -X(J1) ] or [ +X(J1) ] key on the front while holding the enable switch on the 
back of the teaching pendant (T/B) lightly.

Press the [＋]key or [ ー ] key while holding the enable switch 
of the teaching pendant (T/B) lightly.

Check that the LED lamp of 
"SERVO" on the teaching 
pendant (T/B) is lit in green.

Press the [＋]key or [ ー ] key of the J1 axis while holding the enable switch of the 
teaching pendant (T/B) lightly.

Press the [＋]key or [ ー ] key while holding the enable switch 
of the teaching pendant (T/B) lightly.

Turn off the power switch of earth 
leakage breaker.

Turn on the power switch of earth 
leakage breaker

Turn off the robot CPU system.

Vertical type robot
Horizontal type
robot

Vertical type robot
Horizontal type
robot

CR800 Series Controller
INSTRUCTION MANUAL
Detailed explanations of 
functions and operations

(1)Time
(Refer to "Operation of setup / initialization screen".)

(2)Hand Input/Output type (Parameter : HIOTYPE)
(Refer to "About the hand type".)

(3)Weight and size of the hand (Parameter : HNDDAT    )
(Refer to "Hand and Workpiece Conditions".)

Press the [EXE] key.
Press the [F1] key

Press the [F1] key

Press the [F1] key or the [F2] key.

Press the [EXE] key.

Press the [EXE] key.

Press the [F1] key

Grip lightly.

Grip lightly.

Grip lightly.

Press the key

Grip lightly.
Press the key

SERVO
LED Lamp

SERVO
key

OVRD key

JOINT JOG
mode

JOG

OVRD

OVRD

OFF

Grip lightly.

Press the key

Press the key

ENABLE
switch

ENABLE
switch

While holding down both the 
[F1] key and the [F3] key

Turn on the power switch 
of earth leakage breaker

Grip lightly.

Press the [EXE] key.

Select "English" or "Japanese"



1

1-1.将机器人本体开箱。

对从开箱到接地的步骤进行简单的说明。

使用的工具(客户自备品)

1-2.搬运机器人。

1-3.安装至已调节了水平面的安装台等。

1-4.取下吊具、固定附件。

2-1.连接机器人控制器的电源与接地电缆。

快速安装指南
(RV-FR/RH-FR系列机器人 )

3-5.使用附带的电缆连接机器人CPU模块与机器人控制器。

基板模块

基板模块

MITSUBISHI

Q0SUDSPU

MODE
RUN
ERR
USER
BAT
BOOT

Pull

USB

RS-232

MITSUBISHI

Q50UDEHCPU

MODE
RUN
ERR
USER
BAT
BOOT

Pull

USB

RS-232

电源模块

电源模块

Q50UDEHCPU

MODE
RUN
ERR

USER
BAT

BOOT

Pull

USB

RS-232

！
CAUTION

Q172DRCPU

CN1连接器

OPT1连接器

机器人CPU模块

安装在可编程控制器 CPU 

模块的旁边

安装在电源模块的

旁边

可编程控制器 CPU 模块

电源电缆 将电源电缆

连接到电源模块的端子上

（且接地）

电源模块

安装在基板模

块上

机器人控制器

②

不要过度拉扯。

不要过度弯曲。

确认插入口、连接器的连接目标后

插入。

SSCNET III电缆

ロボットＣＰＵユニット机器人CPU模块

端子

① 打开盖板
电源模块

①

①

①

①

可编程控制器 CPU 模块

基板模块

基板模块

(C)
(A)

(B)

固定附件A

固定附件B

垂直类型

吊具

固定附件

接地用安装螺栓

接地用电缆

机器人控制器

示教单元

(1/4) (2/4)

2-4.连接示教单元（T/B）与控制器。

咔嚓

锁定控制杆朝上

按压直至发出声音

T/B连接用连接器

T/B连接器

②

②

①

使用一字螺丝刀，压住用户接线用连接

器的卡爪并将电缆插入到插入口深处

①

2-3.连接机器人本体与机器人控制器。

机器人
控制器

机器人本体
CN1连接器

机器人本体
CN1连接器

CN1连接器

CN1连接器

合上固定挂钩（2处）

电缆插入口

卡爪

①

拧紧螺栓（2处）②

②

设备间电缆

用户接线用连接器连接电缆

A向视图

A向视图

②

CNUSR11连接器

CNUSR11连接器

CNUSR12连接器

c) 模式选择器开关
CNUSR11连接器
“5-21间”与“12-28间”

b)门开关
CNUSR11连接器
“6-22间”与“13-29间”

a)外部紧急停止开关
CNUSR11连接器
“7-23间”与“14-30间”

将下述开关的接点连接到下列针脚。

按①～⑨的步骤进行作业

连接器的针脚编号（A向视图）

用户接线用连接器

1

将用户接线用连接器连接到控制器上。2

CNUSR11连接器

CNUSR12
连接器

插入至对应的连接器
(CNUSR11/CNUSR12)

①

将连接器完全插入后，连接器两端的控制杆

上升且被固定。

2-2.为了安全，应连接机器人控制器的外部紧急停止等。

漏电断路器
（NV）

①确认电源规格

②一次侧电源OFF

单相

一次側

AC200V
三相

AC200V

PE端子

PE端子

PE端子

PE端子

M4螺栓

二次侧

L1 L2 L3 L N

ACIN电缆

ACIN电缆

（附件）

③电源OFF

④将电源端子连接到漏电断路器的二次侧端子上

⑤ 将FG端子连接到客户装置的PE端子（保护接地）上
连接到控制器的PE端子上

将另一端接地（2点接地）

⑦

⑧

ACIN电缆
连接到控制器背面的
ACIN连接器上
(注意键槽的方向)

⑥

⑨

ACIN连接器

接地电缆

2 连接电缆。

接地工程

（接地电阻100Ω以下）

确保机器人的维护空间

为避免机器人的机械臂或盖板类受到冲撞，
请勿使机器人振动或使其受到冲击。

请勿碰撞机器人的机械臂或盖板类
请勿使机器人振动或使其受到冲击。

注意搬运姿势
请勿抬机器人的盖板。
请勿使机器人振动或使其受到冲击。

对机器人本体进行专用接地

②

②

在机器人的接地螺栓部位上连接接地用电缆

①

垂直类型

垂直类型

水平类型

水平类型

RH-3/6FRH系列

固定附件B
固定附件A

吊具

自立板

固定附件

RH-12/20FRH系列

水平类型

垂直类型

垂直类型

水平类型

水平类型

水平类型

六角扳手

六角孔螺栓
4处

将机器人本体用六角孔螺栓通过4处固定

在已调节了水平面的安装台（平台）上

木框固定台

①

2

六角扳手

螺母 螺丝钳

RH-12/20FRH RH-3/6FRH

六角扳手

六角孔螺栓
机器人本体

机器人本体

将钢丝绳挂到吊具的

吊环上

切断胶带

②将瓦楞纸箱
向上拉出

②将瓦楞纸箱
向上拉出

①

在安装着固定附件A、B

的状况下，用台车搬运
①

木框固定台

①

③取下螺母（4个）

2

六角扳手

螺母
螺丝钳

取下螺母或六角螺栓（4个）。③

①切断胶带

固定附件

吊环

吊具

自立板

钢丝绳

钢丝绳挂钩

慢慢向上吊起②

将钢丝绳挂到吊具的吊

环上

①

慢慢向上吊起②

搬运姿势

RH-12/20FRH系列

RH-3/6FRH系列

1人抬（A）与（B），

另1人抬（C）。

2个人抬着机器人的本体，

将其放置在安装位置。

②

吊环

吊具

钢丝绳

机械臂固定附件

务必由2个人以上实施此
项作业
务必在平坦的位置开箱

①

1-5.采用与其他设备（可编程控制器等）分开的专用接地。

接地工程（接地电阻100Ω以下）

使用机器人之前，请熟读附件CD-ROM（使用说明书）内的“安全手册”，

进行必要处理。

机器人
控制器

必须
安装端子盖板

将一次侧电源连接用电缆

连接到漏电断路器的一次侧端子上

推倒锁定控制杆来固定连接器③

R型机器人需要 MELSEC iQ-R 系列、Q型机器人需要 MELSEC-Q 系列的以下产品。

请客户自备。

基板模块，电源模块，可编程控制器 CPU 模块

BFP-A3548-B

将电缆的外皮剥去7mm

安全注意事项安全注意事项

(1)垂直多关节型RV-4/7/13/20FR系列。

RV-2FR系列的开箱•搬运方法有所不同。

(2)水平多关节型RH-3/6/12/20FRH系列。

RH-3FRHR系列的开箱•搬运方法有所不同。

控制杆

Refer to :

CR800控制器使用说明书

功能及操作的详细解说

参照：

控制杆

请在设定了可编程控制器的参数后使用。

3-1.在基板模块上安装电源模块。

3-2.在电源模块中对电源电缆进行接线。

3-3. 在基板模块上安装可编程控制器 CPU 模块。

3-4.在基板模块上安装机器人CPU模块。

3

R型或Q型机器人的情况下

R型机器人或 Q型机器人
连接机器人 CPU 模块与机器人控制器。

螺丝钳 十字槽螺丝刀六角扳手 一字螺丝刀



F2 F4

POWER ENABLE SERVO ERROR

F1 F3

F2 F4

POWER ENABLE SERVO ERROR

F1 F3

1.Configuration
2.Com.Information

 <1> <2>         Rset

F2 F4

POWER ENABLE SERVO ERROR

F1 F3

F2 F4

POWER ENABLE SERVO ERROR

F1 F3

F2 F4

POWER ENABLE SERVO ERROR

F1 F3

F1

F3F1

F2 F4

POWER ENABLE SERVO ERROR

F1 F3F1

<Default Language>

002

JPN

<UP> <DWN>       Back<Default Language>

001

ENG

<UP> <DWN>       Back

F2

4

1

3 选择”1.Default Language”。

显示初始设定画面。

显示菜单画面。

漏电断路器
(NV)

设定示教单元(T/B)的语言。

示教单元R32TB的操作

显示画面的语言的默认设定为英文。

6

示教单元R56TB的操作

在画面上显示“ENG”或“JPN”。4

5

6

返回至标题画面。

①首次接通电源时显示语言设定画面。

②在画面上选择“English”或“Japanese”。

③点击[OK]键。

②T/B有效的白色指示灯亮灯。

8

JOG

HAND

CHARACTER

RESET

CLEAR

EXE

１ ２ ３

４ ５ ６

７ ８ ９

０

MON

ABC DEF

GHI JKL

PQRS TUV WXYZ

SPACE－ ＠= ・　、％

-Ｚ(J3) +Ｚ(J3)

+Ａ(J4)-Ａ(J4)

-Ｂ(J5) +Ｂ(J5)

+Ｃ(J6)-Ｃ(J6)

’ (  )

EXE

确定语言模式的变更。

F1

2 选择“1 Configuration”。

1.Default Language
2.Contrast

 <1> <2>         Rset

JOG

HAND

CHARACTER

RESET

CLEAR

EXE

１ ２ ３

４ ５ ６

７ ８ ９

０

MON

ABC DEF

GHI JKL

PQRS TUV WXYZ

SPACE－ ＠= ・　、％

-Ｚ(J3) +Ｚ(J3)

+Ａ(J4)-Ａ(J4)

-Ｂ(J5) +Ｂ(J5)

+Ｃ(J6)-Ｃ(J6)

’ (  )

EXE

结束语言的选择。

7 保存语言设定。

1.Save and Exit
2.Exit without Save

 <1> <2>         Rset

F2 F4

POWER ENABLE SERVO ERROR

F1 F3

JOG

HAND

CHARACTER

RESET

CLEAR

EXE

１ ２ ３

４ ５ ６

７ ８ ９

０

MON

ABC DEF

GHI JKL

PQRS TUV WXYZ

SPACE－ ＠= ・　、％

-Ｚ(J3) +Ｚ(J3)

+Ａ(J4)-Ａ(J4)

-Ｂ(J5) +Ｂ(J5)

+Ｃ(J6)-Ｃ(J6)

’ (  )

EXE

・保存[F1]键

・不保存而退出[F2]键

・重新设定[EXE]键

1.Configuration
2.Com.Information

 <1> <2>       Rset

◆输入错误后的复位◆

F2 F4

POWER ENABLE SERVO ERROR

F1 F3

F1

1.Save and Exit

2.Exit without Save

<1> <2>        Prev

F1

F2

COPYRIGHT (C) 2011 MITSUBISHI 
ELECTRIC CORPORATION ALL 
RIGHTS RESERVED

1.Configuration
2.Com.Information

 <1> <2>         Rset

ON

OK

示教单元（T/B）

至第4项 至第6项

R32TB R56TB

Japanese

English

日语

英语

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

F2 F4

POWER ENABLE SERVO ERROR

F1 F3

JOG

HAND

CHARACTER

RESET

CLEAR

EXE

１ ２ ３

４ ５ ６

７ ８ ９

０

MON

ABC DEF

GHI JKL

PQRS TUV WXYZ

SPACE－ ＠= ・　、％

-Ｚ(J3) +Ｚ(J3)

+Ａ(J4)-Ａ(J4)

-Ｂ(J5) +Ｂ(J5)

+Ｃ(J6)-Ｃ(J6)

’ (  )

EXE

COPYRIGHT (C) 2011 MITSUBISHI 
ELECTRIC CORPORATION ALL 
RIGHTS RESERVED

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

<MENU>
1.FILE/EDIT 2.RUN
3.PARAM. 4.ORIGIN/BRK
5.SET/INIT.

CLOSE123

①

①

① ①

将漏电断路器的
开关置为ON 开关①

①

①

①

1.Default Language
2.Contrast

 <1> <2>          Rset

①

水平类型
J4轴

J2轴

J3轴

J1轴

＋

－

＋－

＋－

J4轴

J3轴

J6轴

J5轴

J1轴

＋

－

＋

－

＋

－
＋

＋

－

－

J2轴

＋

－

＋－

开关

漏电断路器（NV）

5

手动操作机器人（关节JOG操作）

3

2

1 ①按下[TB ENABLE]按钮。

②按钮指示灯亮灯。

上：DISENABLE

使用 R32TB的机器人动作确认

7 使用R56TB的机器人动作确认

8 切断电源时

①按压示教单元的[JOG]键。显示JOG画面。

②确认已显示“JOINT”画面。

③显示其他JOG模式时

  按压[F1]键。

手动操作机器人（关节JOG操作）

2

1

1

①按压示教单元的[TEACH]键。5

4 降低机器人动作速度。

按压[OVRD↑]或[OVRD↓]，将右边的显示设为“10%”。

3 降低机器人动作的速度。

通过OVRD的[↑]、[↓]按钮将速度设为“10%”。

6 确认示教单元的“SERVO”的LED指示灯（绿色）亮灯。

4

7

将SERVO置为ON

确认全轴的动作

5 试着使J1轴动作

机器人各轴的动作

F4

ERROR

FUNCTION
STOP

SERVO

OVRD

F2

POWER ENABLE SERVO

F1 F3

- X (J1) +X (J1)

F4

ERROR

FUNCTION
STOP

SERVO

OVRD

F2

POWER ENABLE SERVO

F1 F3

- X (J1) +X (J1)

FUNCTION
STOP

SERVO

OVRD

F2 F4

POWER ENABLE SERVO ERROR

F1 F3

MONITOR

OVRD

JOG

HAND

CHARACTER

RESET

CLEAR

EXE

1 2 3

4 5 6

7 8 9

0

MON

ABC DEF

GHI JKL

PQRS TUV WXYZ

SPACE- @=

- Z (J3) +Z (J3)

- Y (J2) +Y (J2)

- X (J1) +X (J1)

+A (J4)- A (J4)

- B (J5) + B (J5)

+C (J6)- B (J6)

’ (  )

FUNCTION
STOP

SERVO

OVRD

F2 F4

POWER ENABLE SERVO ERROR

F1 F3

MONITOR

OVRD

JOG

HAND

CHARACTER

RESET

CLEAR

EXE

1 2 3

4 5 6

7 8 9

0

MON

ABC DEF

GHI JKL

PQRS TUV WXYZ

SPACE- @=

- Z (J3) +Z (J3)

- Y (J2) +Y (J2)

- X (J1) +X (J1)

+A (J4)- A (J4)

- B (J5) + B (J5)

+C (J6)- B (J6)

’ (  )

（R32TB 背面）

JOG

<CURRENT>  JOINT   100%  M1  TO
J1: +0.00  J5:   +0.00
J2: +0.00  J6:   +0.00
J3: +90.00 : 
J4: +0.00 :

JOG CYLNDR3-XYZTOOLXYZ

<CURRENT>  JOINT   10%  M1  TO
J1: +0.00  J5:   +0.00
J2: +0.00  J6:   +0.00
J3: +90.00 : 
J4: +0.00 :

JOG CYLNDR3-XYZTOOLXYZ

T/B有效
白色指示灯

D类型

R类型

①轻握住示教单元的[使能开关]，同时按压[SERVO]按钮。

TEACH
按钮

①按压示教单元的[JOG]按钮。

②在JOG操作画面（右上的组合框）中

选择JOINT JOG模式。

使能
开关

使能
开关

10％

8

J1轴旋转

J1轴旋转

＋

－

＋－

J1轴的动作

- +
- +
- +
- +
- +
- +

J1

J2

J3

J4

J5

J6

使能
开关

6

JOG

②按钮指示灯
亮灯

F1

SERVO的
LED指示灯

SERVO

J1 - +

①按压
①

①

TB ENABLE
按钮

J2轴

J3轴

J1轴

＋

－

＋－

＋－

J4轴

J4轴

J3轴

J6轴

J5轴

J1轴

＋

－

＋

－

＋

－
＋

＋

－

－

J2轴

＋

－

＋－

9 确认全轴的动作

7 试着使J1轴动作

机器人各轴的动作

F4

ERROR

FUNCTION
STOP

SERVO

OVRD

F2

POWER ENABLE SERVO

F1 F3

- X (J1) +X (J1)

SERVO

OVRD

MONITOR

OVRD

JOG

HAND

CHARACTER

RESET

CLEAR

EXE

1 2 3

4 5 6

7 8 9

0

MON

ABC DEF

GHI JKL

PQRS TUV WXYZ

SPACE- @=

- Z (J3) +Z (J3)

- Y (J2) +Y (J2)

- X (J1) +X (J1)

+A (J4)- A (J4)

- B (J5) + B (J5)

+C (J6)- B (J6)

’ (  )

2 3

5 6

8 9

0

MON

ABC DEF

JKL

TUV WXYZ

SPACE

-Z (J3) +Z (J3)

-Y (J2) +Y (J2)

-X (J1) +X (J1)

+A (J4)-A (J4)

-B (J5) + B (J5)

+C (J6)-C (J6)

10

垂直类型 水平类型

垂直类型 水平类型

J1轴旋转

J1轴旋转

＋

－

＋－

J1轴的动作8

- X (J1) +X (J1)

使能
开关

Refer to :

快速安装指南到此结束。
最后请参照第8项。

快速安装指南到此结束。
最后请参照第8项。

设定示教单元(T/B)的语言。
显示画面的语言的默认设定为英文。

JOINT

10％

轻握住示教单元背面的使能开关，同时按压表面的[SERVO]键。

轻握住示教单元的[使能开关]，同时按压J1軸[+]、[-]键。

轻握住示教单元的[使能开关],同时按压要使其动作的轴的[+]、[-]键。

确认“SERVO”的LED指示灯

（绿色）已亮灯。

轻握住示教单元的[使能开关]，同时按压J1軸[+]、[-]键。

轻握住示教单元的[使能开关],同时按压要使其动作的轴的[+]、[-]键。

①将漏电断路器的开关置为OFF

①将机器人CPU系统的电源置为OFF

②将漏电断路器的开关置为OFF

垂直类型 水平类型

垂直类型

按压[EXE]键

按压[F1]或[F2]键

按压[EXE]键

按压[F1]键

按压①键

SERVO
LED指示灯

SERVO
按钮

①OVRD按钮

JOINT JOG
模式

JOG

OVRD

OVRD

OFF

使能
开关

使能
开关

同时按压[F1]键与[F3]键

②选择“English”或“Japanese”

下：ENABLE①

②

请在正确设定下述内容的基础上使用。

(1)时钟的设定
（更改方法请参照“设定/初始化画面的操作”。）

(2)抓手输入输出类型（参数：HIOTYPE）
（更改方法请参照“抓手类型”。）

(3)抓手质量、大小（参数：HNDDAT*）
（更改方法请参照“抓手、工作条件设定”。）

CR800控制器使用说明书

功能及操作的详细解说

参照：
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轻握住①，同时

轻握住①，同时
按压①键

轻握住①，同时

按压①键

轻握住①，同时

轻握住①，同时

轻握住①，同时

按压键


