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机器人应用的市场环境
１）以前依靠手工或专机的工序，为了推进省人化，低成本化（抑制初期投资），使用机器人来实现

自动化的需求日益增加。

２）伴随着日元升值，关税保护等国际风险的増加，日本国内工厂的大規模设备投资逐渐减少的同时，
针对装配等难度高的作业，以磨练生产技术为目的的先锋式生产线建立的需求逐步増加。

１）中国中间层的増加促进消费扩大，制造业的投资将持续增加。
２）由于劳动人口大量確保日益困难，劳务管理出现危机，人工费快速

上升，制造业自动化的需求日益增加。

３）日系企业当初投资新兴国的目的是为了谋求低成本运作，如今该
模式已经瓦解，不得不转型追求高品质，高附加价值的自动化。

１）欧债危机等造成的经济不景气
长期持续，促进为削減人工费
而提高自动化需求的増加。

２）東/南欧（捷克，波兰等）的
新兴国和中国一样，制造业
发展显著。

日本

欧州 中华圈

【工业机器人应用意义】

 提高生产效率;提高产品质量; 

 节约劳动力，降低劳动成本;

 消除枯燥无味的工作,降低工人的劳动强度,风险;

 灵活可控的生产能力,便于产品更新换代; 

 提高企业竞争力 etc
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2010年（総出荷台数118344台）

電気・電子
26%

その他
27%

機械・金属
7%

自動車・

自動車部品

27%

化学・
非金属

9%

食品・飲料

4%

全世界机器人出厂台数行业构成比
（数据来源：IFR2011年度报告）

2007年(総出荷台数113657台)
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【优点】
①加工费：低

②品质稳定
③运转率：高

【缺点】

①多品种对应：困难

②产品换型，規模变动对应：困难

③设备设置面积：大

【优点】

①多品种・少量生产柔性对应

②产品换型，生产规模变动灵活对应
③布局自由度：高

【缺点】

①加工费：高（人工费）
②品质波动：大(人工失误)
③人员确保问题（没经验人员增多）

【自动化生产线】
通用性：低

【人工单元】
通用性：高

伴随社会环
境的変化，
顾客需求日
益多样化

少品种大量生产 多品种少量生产

优化各种生产方式
自动化生产线，自动化单元的构建

生产方式的变迁
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专用部分较多⇒设备成本：高，设置面积：大，多品种对应：难

【无法获取相应投资効果的理由】

针对中・少量生产，以前使用专机的

自动装配单元无法获取相应的投资効果

应用机器人的自动化

通过使用机器人，促进专机的通用化

・可以有效降低前期投资成本

・系统构建简易

・可以灵活对应多品种生产

机器人的特长

通用性：高
通用性：低

专用性：高

投资効果：大

投资効果：少
自动化生产线

使用专机的
自动装配单元

人工单元

机器人
系统

机器人系统的定位

中・少量生产为対象的分析
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电子领域机器人应用案例介绍

主要用途例

(1)部品供給

(2)部品装配

(3)上螺丝

(4)贴装

(5)检测 etc

- 视频介绍 -
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三菱电机工业机器人
最新智能化解决方案介绍
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不仅提高了机器人本身的性能，以往SI
所需的高度的周边技术以及繁琐的设定，
调试等也通过迄今所积累的智能化技术
在机器人系统应用上得以解决，为用户
提供更加方便使用的机器人产品。

为了实践机器人单元生产应用，三
菱电机针对本公司产品的生产制造
做了大量的实证分析研究。
⇒提炼以及解决系统和部件相关的
课题。

三菱电机在推进机器人自动化上所做的工作

例） 保险开关自动装配单元 例） 热继电器自动装配单元
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机器人单元生产

错误检知・自动回复

①部品杂乱无章，频繁停机问题

④复杂调试问题

②生产效率问题

③部品供給问题

自律的动作习熟

多台机器人动作

高功能抓手

三维检测･识别技术

无需定位夹具

高速力觉控制

正交控制功能

复合信息GUI的示教支援

iQ Platform编程

高速化

示教容易化

品种追加
容易

调试时间
短缩

连续作业
作业时间
短缩
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生产效率提高

使用性提高

信赖性提高

使用性提高

机器人自动化课题与解决方案

解
决
方
案

解
决
方
案

解
决
方
案

解
决
方
案
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智能化解决方案要素

④３Ｄ视觉传感器

抓取堆积工件
减少排列作业
无需夹具

抓取堆积工件
减少排列作业
无需夹具

バラ積み
部品

3３次元
V/S

部品整列

接触 角度修正 挿入

③复腕协调控制

⑥２D视觉传感器

⑧RT2（编程工具）

编程,文件管理
提高系统调试効率

编程,文件管理
提高系统调试効率

⑦附加轴控制功能
J3/J4系列电机
与机器人同步控制

缩短节拍时间
行走轴，转台同步控制

缩短节拍时间
行走轴，转台同步控制

①力觉传感器

插装异常检知
示教作业支援
稳定作业

插装异常检知
示教作业支援
稳定作业

②干涉回避功能 相互监视

调试时的碰撞回避
忘记互锁的保护

调试时的碰撞回避
忘记互锁的保护

多台机器人搬运有长度或重量工件
协调装配作业

多台机器人搬运有长度或重量工件
协调装配作业

⑤多功能抓手
电动抓手,复合抓手

柔軟物

柔性く
掴む

夹持力控制→柔软夹持
复合抓手→无需更换工序

夹持力控制→柔软夹持
复合抓手→无需更换工序

减少定位设备
节拍短缩

减少定位设备
节拍短缩



11热继电器装配单元

智能化解决方案应用案例视频
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■柔性控制

■推力控制 ■力检知

自动位置偏移補正 使用力觉的定位控制

曲面摸索 一定压力控制

力觉传感器基本应用视频
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基板连接器插入（错误检知→错误恢复动作）

力觉传感器应用视频1



14热继电器装配

力觉传感器应用视频2



15无模型识别方式，杂乱堆积部品取出

视觉传感器介绍-3D视频
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通用部品供料单元
～通过精密的运算实现不规则部品供给～

16
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干涉回避功能模拟视频
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干涉回避功能实际应用视频
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复腕协调控制视频
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复腕协调控制实际应用视频
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三菱电机工业机器人简介
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三菱电机工业机器人发展史
西暦 1980 1981 1982 1983 1984 1985 1986 1987 1988 1989 1990 1991 1992 1993 1994 1995 1996 1997 1998 1999 2000 2001 2002 2003 2004 2005 2006 2007 2008 2009 2010 2011 2012

RS-ANT

垂直
多关节

水平
多关节

洁净型

大型

☆1982年2月名電ﾛﾎﾞｯﾄ部発足

RM-101 RM-501

RV-M1

RV-M2
RV-E2

RV-12S

RV-4A
RV-E4N

RV-N10

RV-N4

RV-5AJ

RV-P33

RV-P2

Ｇマーク受賞

Ｇマーク受賞

RV-6SRV-133P

Ｇマーク受賞

RV-1A

RV-2AJ

RV-2A

Ｇマーク受賞

RH-211

RH-P2

RH-P33

RH-E3H

RH-5AH

RC-136P
RH-10AH

RH-15AH

RH-M2

RV-C2

RH-E5HC

RH-15UHC

RC-1300G

RW-1A RW-213 RW-116

溶接ロボット

RH-T100 RV-100THRV-E30NFRC-321

パレタイズロボット

RH-223
RH-L5

RV-S100RV-K10

稲電機種

直交ロボット

RS-A

RP-1AH

発明賞

RH-1000G

RH-1500G

液晶用ロボット

半導体用ロボット

RV-3S

RV-3SJ

RH-6SH

RH-12SH

RH-18SH

RH-6SD/SQ

RH-18SDH/SQH

RH-12SDH/SQH

RV-12SD/SQ

RV-6SD/SQ

RV-3SD/SQ

RV-3SDJ/SQJ

RC-1800G

RV-2SD/SQ

RH-20HSD/SQH

RH-3SDHR/SQHR

RC-250G

RH-3F

RH-12/20FH

RH-6F

RV-2F

RV-4F

RV-12F

RV-7F
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F系列产品理念
功能性 Function   信赖性 Fulltime   柔性 Flexibility   使用性 Facilitation

F系列产品理念
功能性 Function   信赖性 Fulltime   柔性 Flexibility   使用性 Facilitation

（Ｂ）提高基本性能（提高生产效率）

（Ａ）追求适合自动化生产的功能（提高易使用性）

（Ｃ）提高信赖度

新产品F系列机器人

通过智能化技术，配备周边工具等实现机器人单元化系统构建，运行和维修更
加简便，从而降低客户的总成本（TCO）。

实现适应高端性能和机器人单元的功能，追求小型化，耐环境性，适应多样用途

提高维护性能，追求完善地错误恢复，提高应变能力，保证系统稳定。

第五届机器人大奖（日本機械工業連合会会長奖）
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12

●RH-20FH85 ●RH-20FH100

●RH-12FH55 ●RH-12FH70 ●RH-12FH85

●RH-6FH35 ●RH-6FH45 ●RH-6FH55

水平多关节型 RH-F系列构成

3

●RH-3FH35 ●RH-3FH45 ●RH-3FH55
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水平多关节型 RH-F系列动作视频
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●RV-13FL

●RV-4F ●RV-4FL

●RV-7FL

●RV-13F
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●RV-2F

26

●RV-7F

2

４

6

12

20

●RV-20F

●RV-7FLL

垂直多关节型 RV-F系列构成

最大半径 [mm]

可
搬
质
量

[Kg]
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垂直多关节型 RV-F系列动作视频
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iQ-Platform对应型

（三菱特有方式）

机器人与控制器组合方式
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RH-*FH-Q

驱动器

机器人CPU
（RCPU）

iQPlatform对应PLC机器人本体

RＶ-*F-Q

RH-*FH-D

机器人控制器

机器人本体

RＶ-*F-D

标准型

机器人控制器

・对应iQ-Platform，适用于以PLC为核心的
控制系统，机器人控制器的CPU以模块形式
插入MELSEC Q PLC平台。

・充分利用丰富的PLC模块，并通过共享内存

实现信息共享，使系统控制更加完美

・应用于以机器人控制器为核心的单元系统
・标配各种接口（附加轴功能，以太网

USB，编码器输入）

CR-751-Q

CR-751-D
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机器人
CPU插入
PLC

iQ Platform对应机器人

iQ Platform是基于PLC的控制平台，

机器人，数控，运动控制，人机界面
等产品整合于该平台，实现横向优化
管理，提高生产设备整体性能・缩短开
发周期，降低运行与维护费用，实现TCO
的削减。

ＭＥＳ
（制造执行系统）

ＥＲＰ
（業務計画系统）

PLC 数値控制装置 放電机床 ﾚｰｻﾞ机床

机器人

AC伺服 变频器

生
产
系
统
信
息
整
合
・
可
视
化

MES連携功能

MES I/F 搭載 HMI MES I/F 搭載PLC

信息网络

Ethernet

コント轮滚网络

MELSECNET/H

CC-Linkﾊﾟｰﾄﾅｰ产品

CC- Link/LT产品

ﾓｰｼｮﾝｺﾝﾄ轮滚

SSCNET
フィールド网络

フィールド网络

生产现场の連携

生产现场横向优化管理的FA整合平台

e-F＠ctory是
基于IT技术，

连接生产现
场与上位信
息系统，实
现生产现场
的可视化管
理。

支持iQ Platform机器人系统



30

① CPU间高速通讯：
总线连接/０处理时间大幅短缩

② 大容量数据传递：
PLC⇔机器人间的设备点数増加

③ 省配线/省模块化：
PIO,CC-Link等模块/配线不要，降低系统成本

④ 多台机器人统一管理：
PLC网络，多台机器人统一连接

⑤ 共享内存扩展：
机器人内部信息共享，使用GOT统一管理

⑥ GOT连接功能（透明功能）：
GOT，电脑USB连接，程序直接编集

⑦ GOT备份・恢复功能：
无需电脑，通过GOT的CF卡，备份恢复

⑧ PLC直接执行：
只应用PLC语言，简单机器人编程 机器人

CPU

高速节拍

可视化
効率提高

网络

统一管理

大規模
程序
对应

简单
信息共享

选件
不要

操作
一体化

大規模
程序
对应

PLC
CPU

机器人
CPU

支持iQ Platform控制器功能特长1



31

⑨ CPU间直接连接：

・多台机器人CPU通过共享内存直接读写

‐减少浪费时间，实现高速节拍

‐干涉回避功能，协调控制等扩展控制功能

⑩ IO模块直接连接：
・CPU模块与IO模块直接连接高速通讯
・丰富的PLC IO模块可以由iQ机器人直接控制

⑪ CPU复位对应：
・驱动器的再启动时PLC无需复位

大幅度缩短停机时间

PLC
CPU

机器人
CPU

PLC
CPU

机器人
CPU

IO
模块

PLC
CPU

机器人
CPU

驱动器

高速
节拍

扩展功能

利用

大規模
系统
对应

高速节拍

维护
作业
迅速

干涉回避 协调控制

支持iQ Platform控制器功能特长2
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三菱电机作为综合工业自动化产品供应商，
凭借整合的解决方案，丰富的产品群，强力的合作伙伴关系，
为制造业提高生产效率・品质・节能・安全生产做贡献。


