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prumyslovém robotu MELFA fady F typu Q.

Copyright ©2015 Mitsubishi Electric Corporation. All Rights Reserved.

LFOD)D0237%**




k&l MELFA Basic and Maintenance(FQ Series)_CZE SR

5 —
Uvod Uéel kurzu ) o0

Tento kurz se zaméruje na uZivatele prumyslového robotu MITSUBISHI MELFA, ktefi s nim pracuji poprvé, a uvadi
postupy nastaveni, obsluhy a Gdrzby.
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Uvod Struktura kurzu

) oo

Tento kurz obsahuje nasledujici kapitoly.
Doporucujeme, abyste zacali od 1. kapitoly.

1. kapitola — Konfigurace prumyslového robotu Mitsubishi MELFA

\ této kapitole se dozvite o konfiguraci prumyslového robotu MITSUBISHI MELFA.
2. kapitola — Nastaveni
V této kapitole se dozvite o postupech nastaveni, jako je pfipojovani zafizeni a nastaveni vychoziho bodu.
3. kapitola — Programovani
V této kapitole se dozvite o metodach programovani.
4. kapitola — Obsluha robotu
\/ této kapitole se dozvite o obsluze robotu pomoci skoliciho vyukového panelu.
5. kapitola — Automaticky provoz
\ této kapitole se dozvite o nastaveni automatického provozu robotu.
6. kapitola — Udrzba

V této kapitole se dozvite o metodach provadéni adrzby a kontroly.

Zavérecny test

V této kapitole se ovEéfi vase pochopeni obsahu kapitol 1 aZ 6.
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Pouziti tohoto nastroje e-Skoleni

) oo

Pfejit na dalsi stranu

Prejdete na dalsi stranu.

Zpét na pfedchozi stranu

Prejdete zpét na predchozi stranu.

Pfejit na poZadovanou stranu

Zobrazi se ,Obsah®, jehoZ pomoci pfejdete na poZadovanou stranu.

Ukonéit Skoleni

Ukonéite Skoleni.
Dojde k zavieni oken, jako jsou obrazovky ,Obsah® a Skoleni.




k&l MELFA Basic and Maintenance(FQ Series)_CZE SR

o
Upozornéni pro pouziti ) 000

Bezpecnostni opatreni

Kdyz se skolite na skutecnych vyrobcich, dukladné si pfectéte bezpecnostni opatieni v odpovidajicich priruckach.
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BLEISER Konfigurace pramyslového robotu Mitsubishi MELFA ) 00c

Tento kurz popisuje zakladni a UidrZbové operace na primyslovém robotu MITSUBISHI MELFA.

Pramyslovy robot MITSUBISHI MELFA slouZi napi. pro montaZ a kontrolu elektrickych a elektronickych soudasti

nebo k pfenosu automobilovych dili, desek s displeji z tekutych krystall a polovodicovych platkl. Zafizeni MELFA
dokaZe zautomatizovat vyrobni zafizeni a tim vyrobu zrychlit a zkvalitnit.
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»“ Typy robotu a kontroléru

) oo

[ Robot ]

Existuji dva typy primyslového robotu MITSUBISHI MELFA: vertikalni vicekloubovy typ a horizontélni vicekloubovy
typ.

Vertikalni vicekloubovy typ: Rada RV-F

- 3

3 - -

MNosnost 2 kg Mosnost 4 kg ::'_'____ & Mosnost 7 kg

Mosnost 13 kg

Mosnost 3 kg Mosnost 12 kg Mosnost 20 kg

RH-3FH-D RH-6FH-D RH-12FH-D RH-20FH-D
RH-3FH-Q RH-6FH-C RH-12FH- RH-20FH-Q
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>>‘“ Typy robotu a kontroléru

[ Kontrolér ]

Existuji dva typy fadic¢e robotu: Typ D (samostatny kontrolér robotu) a typ Q (kontrolér kompatibilni s platformou iQ).
CPU robotu je vestavéna v kontroléru typu D. Pro spojeni s programovatelnym kontrolérem PLC je CPU robotu
oddélena od vykonové jednotky typu Q a upevnéna do slotu na Sasi programovatelného kontroléru.

p Q (CR750/CR751-Q)

Platforma i
Programovatelng fadig

CR751-Q
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m Konfigurace (volba a periferie) zafizeni

) oo

Nasledujici text uvadi konfiguraci (volba a periferie) zafizeni v systému s robotem typu Q.

Pozastaveni kurzoru mysi nad néjakym zafrizenim zobrazi popis dané funkce.

|IIIIIIII:'IIIII|IrJI.|Ill“lll:lrlll|ll'll.ll:|ll

Ohybana trubice - B
tchopu :

M_ Elekirickj dchop Vicensobny Gchop ~ GOT Systém vidanf

Kabal wstupu 5
Uchopu ST BT enkodéru
— Q173I0PX
>~ Sy =
Kebel vstupu | 4
dehopa CPU robotu “

Programmoyatelny fad
kompatibini platformal 10

ok

S adasolencidoveho
verntilu

Intemi zapojeni a = ¥ ¥

potrubni = 8 pro I b EI :

uchop o

Extemi uZjvatslsks Sebe sl
zapojeni Robot %

a potrubni sada

Jednotka pohonu

semssssssssssssssssssssenny

Radié

5y B

Kodér impulzi

= V%Euﬁngane < Vybaveni pouZité pro standardnl konfiguraci

o -

Sadasenzon sily

h' Komunikacs Rozhrani

Vid&ni MELFA-ID use pfidavns osy
MELFA-Works RT ToolBoxZ Servo

= Fumkéni wolby = - -
by = Softwarové volby = (MR-J3-B5/MR-J4-B)

Hebel USE S5CMETI
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( 1.3 Souhrn

) oo

\ této kapitole jste se naucili:
« Sestavu prumyslového robotu MITSUBISHI MELFA

« Konfiguraci (volby a periferie) zafizeni

DuleZité body

NiZe je uveden obsah, ktery jste se v této kapitole naudili.

Robot typu D « Samostatné roboty s centralnim kontrolérem robotu

Robot typu Q * Roboty nove koncepce s CPU robotu umisténou na sbérnici kontroleru.

« Kontrolér ovlada roboty. Roboty lze obsluhovat pomoci ovladaciho panelu.
* Existuji dva typy: Typ D a typ Q.

Radié
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EXET NASTAVENI ) 000

Ve 2. kapitole se dozvite o postupech nastaveni prumyslového robotu MITSUBISHI MELFA.

2. kapitola uvadi pfipravné ¢innosti k pouziti robotu, jako je pfipojeni zafizeni a nastaveni vychoziho bodu pomoci
vyukoveho panelu.




MELFA Basic and Maintenance(FQ Series)_CZE

=l

o
m Pripojeni zafizeni

Nasledujici text uvadi, jak pfipojit robot k jednotce pohonu robotu a jak pfipojit napajeci kabely i zemnici kabel

k jednotce pohonu robotu.

Rameno robotu

| ”’“‘"“““‘%ﬁk
| svorka

!  Silikonova pryz

AMP1 - AMP2
I8 Jednotka
BPK pohonu
i/ AMP1, AMPZ BPK Y N
."". ;
d Mylonovs

Mylonova 1 300 = 400 mm

svorka / svorka

NK-18N Kabel NE-18N

signalld
. Ny‘lnrma Dl'k.a
MI-14H muotoru

CH1

(NW)

M4 =10 koncowek
Prudna podioZka \'

Flochd podiofka. 4

Kryt
koncovek

AN

© Zemnici kabel robotu

Sejméte kryt na zadni strang.

Kontrokér CR751-Dijednotka pohonu CR7S51-0

OFT

CON3

Fertové jadro

CHNDISP

Sejméte kryt
koncovek napajeni
na predni strang,

Pozndrmka: Tenlo obrizek ukazuje pRiklad
bez ovladacino panelu,

DCouT /

_’.

DISP IVF

EMI

emnlci Kmek‘tor

Koncovka

PE
(PE)

(AWG £ 11 (4.2 mmz2) a vatE)
(Zhatovte si jej sami.)

CH1

TU I'F

Jednotka CPU
robotu

) oo
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Pripojeni vyukového panelu ) 000

Vyukovy panel smi byt pfipojen ¢i odpojen v dobé, kdy je napajeni VYP..
Pokud je napajeni ZAP. a neni pfipojen vyukovy panel, dojde k alarmu nouzového zastaveni.

Cheete-li robot pouZivat bez pfipojeného vyukového panelu , misto vyukového panelu zapojte priloZzeny zaslepovaci
konektor. Pfi pfipojovani ¢i odpojovani zaslepovaci konektoru uchopte tento konektor.

Nasledujici ¢ast ukazuje postup pro pfipojeni Skoliciho zavésu.

1. Ovéfte, Ze je vypinaé POWER (napajeni) kontroléru robotu v poloze VYP..

2. Pripojte konektor vyukového panelu ke konektoru pro vyukovy panel na kontroléru robotu.

Detaily
sekce A

Konektor pro wvyukowy panel

Zaslepovaci

konektor Wyukovy panel

Aretadni packa

<Postup pro pripojeni konektori=

1. Ovéite, Ze je sklopena aretatni patka.
2. Uchopte télo konektoru Skoliciho zavésu a pfipojte jej ke
konektoru na radici.

3. Zatlagte konektor Skoliciho zavésu do aretované polohy.

Zvuk kliknuti®
indikuje Fadné

spojeni Sklopte aretaéni padku.
konektord. _ (_ I
B

Konektor na
kontroléru

Konektor

. . Télo konektoru
viyukoveho panelu
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>m Nastaveni jazyka vyukového panelu

) oo

V této sekci se dozvite o postupu nastaveni jazyka pro vyukovy panel.
K pfedvedeni postupu nastaveni jazyka slouZi standardni Skolici vyukovy panel (R32TB).
Vychozim jazykem je angliétina.

Pro prepnuti jazyka z anglictiny do japonstiny pouzijte nasledujici simulator operaci.

1. Configuration
2. Com. Information

1. GonTiguration
2. Gon. Informat ion

aA> 2> Rset

NaVOH )

Tim jste dokoncili nastaveni jazyka pro Skolici
Zaveés.

Kliknutim na n prejdete k dal3i obrazovce.

[oomemmrenes) (D} () (1) (3

LI

(2]
FAN
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m Nastaveni vychoziho bodu (metoda zadani dat kalibrace) )

Nastaveni vychoziho bodu je operace stanoveni vychoziho bodu kazdé osy pro pfesné ovladani robotu.

Vychozi bod musi byt nastaven po instalaci.

Toto nastaveni je také potfeba, kdyZ se zméni kombinace pouzivaného robotu a kontroléru.

V této sekcei se dozvite o zadani dat vychoziho bodu, kieré je potieba pfi prvni aktivaci robotu.

K nastaveni vychoziho bodu pouZijte nasledujici simulator operaci.

»rigin data history table (Crigin Data History) Senal No. ESB04008

<ORIGIN> DATA
CHANGE TO ORIGIN. OK?

_Yes [ IR

T

O |
&5
69
e (3
1]

ZvétSeny displej LCD

HERIEE

Data Wychozi
D W1%S29
J1 0EDTYY
J2 27HLOX
J3 1CPESV
Jd TEIMSY
J5 Z21%Z
JB& A12%20
Metoda E E-N-SP___|E-N-SP E-N-SP

B

)

Pravé jste dokonéili nastaveni pocatku.

{O: O{Abeceda), 0: Nula)

Kliknutim na m prejdete k dalsi obrazovce.

o)

< 1>
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> Priklad bezpecnostnich opatreni ) 00

Pro pouZiti robotu jsou bezpecnostni opatieni naprosto nezbytna.
Kontrolér robotu ma dva vstupni obvody nouzového zastaveni na bloku svorek. Bezpecnostni opatreni lze

implementovat.

Pro bezpecnostni opatfeni vytvofte obvod, viz niZe.

Radié

Pelres rpdinl v "1}
8) o o 24 CHUSRY 1 CHUSRIZ

Dn:e-ﬁo —l
zastirmni

*3)
e

Zastirrn]

I Vishup
| ltsAR loiha
i zafizeni +5]

11 P
12 [ | Vistue retimy

il 1:-3.2}

1611
11471 vistus ey

*3) Tradilke nouzowvdho Zastaveni TS (Sholcl zivis) phipojend k fadeli,
“d) Vabupnl reld noudosdho Zastaveni.
*5) Akbrvujlel zafizeni viz phiredka Slandardnl technickd Gdaje.

Spinpt nouzceihg astavend
[Ewontakind typ)

Pearifgmd
zalizen|

=

[Cchrmnnd reid ] 14 Immﬁmﬂml

1) Oba konekiory CHNUSR11 a
CHUSR12 majl pfdfarany stajnd
Clala kodlkd, col vyltvlli dva
sysbémy pro kaldou koncovky
Tyto dva sysbémy j@ naprosio
nezbytnd propojit

*2) Na schibmatu lze vidit, e
konekior GHUSR2 mi dvi
koncaviy a dea systémy (1617
indikuje dvd koncaviy na kollku
Elalo 16 o kel &islo 17), Tyto
dva systémy jo naprosio
nezbytnd propojit

"B Thadilks Aouzoveha Eastavenl fadite robolu. (Pouze technickd Gdaje & ovindacim panabem.)
*Ti Vabupnl detekenl reld nouzovehs zastaven! sloudl kintemimu Msenl ochranndbo relé fadite. Prephe-di wslupnl
detekind rebh nouzoviho zastaven! na VYP, zjsll se nouzowd zastaven| a ochrannd reld se lake

plapoe ni VYP,

« Dalsi podrobnosti viz technickeé Gdaje pro pouzivany
model.

« Neprovadéjte zapojeni, které neni uvedeno
v technickych ddajich nebo pfiruckach. Jinak dojde
k chybné funkei & zavadé.

« Cast vnitiniho obvodu je zjednodugena.

« Obvod je dualné redundantni.
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2.6

Souhrn

) oo

\ této kapitole jste se naucili:

Pripojeni zafizeni

Pripojeni vyukového panelu
Nastaveni jazyka vyukového panelu
Nastaveni vychoziho bodu

Priklad bezpectnostnich opatreni

Dulezite body

NiZe je uveden obsah, ktery jste se v této kapitole nauéili.

Pfipojeni zarizeni = Mauéili jste se pfipojit zafizeni.

Pfipojeni vyukového panelu * Pfipojit &i odpojit vwukovy panel, kdyz je kontroler robotu VYP..

Mastaveni jazyka

vyukoveho panelu

* Maucili jste se pfepinat jazyky vyukoveho panelu.

Nastaveni vychoziho bodu « Potfeba pfi prvni aktivaci robotu.

Bezpecnostni opatfeni * Pro pouéiti robotu jsou bezpeénostni opatfeni naprosto nezbytna.
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3. kapitola

PROGRAMOVANI

) oo
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> Uvod k softwaru RT ToolBox2

) oo

K vyvoji programu pro prumyslovy robot MITSUBISHI MELFA pouzijte software ,,RT ToolBox2" umoZiujici tvorbu

programud a uplnou technickou podporu.

RT ToolBox2 je software pro osobni pocitac, ktery podporuje viechny faze véetné nastaveni, ladéni a provozu
systému. Tento software umoznuje vytvaret a upravovat programy, kontrolovat provozni rozsah pfed zavedenim
robotu, odhadovat dobu taktu, provadét operace ladéni pfi aktivaci robotu a sledovat stav i chyby béhem operaci.

L
LU L R
4 =i o = % 5§

Bt |  Coem

Provozni ckna softwaru RT ToolBox2
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Vytvoreni pracovniho prostoru, nastaveni komunikace (USB) a pripojeni ) 000

CRn} commumication setting

Tento kurz popisuje nastaveni komunikace pomoci pfipojeni USB.

(%]

FC ade IF el prot dcress FRET 100, I otfes <tabon ves FLT modue
Seral port
COrs-z
Euss
Sumtmir
I METINH)LOC E |
Dhocunk
1) Elernast
10 Series bt
Ot
1 il port PLC mcule Connmtion =
2 Sl port: dcres sevial commurscston other stston v PLC modis
3 Seind poet Acress MMET L DE), CC E othes shahon wis PLC modie
& Seval part Attedd CC-Lirk olthr Shiatior v PLT sodiuls
% Serad port Acress FEhernet obher stston v PLE modues
& Serial port Acoess peviad communacathone-MUE T D), OC B cbfeer dabion wia PLC maodddbe
T Seral port Acress sl commurcston-Efwernet ofter statnn e BT modiles
8 Seyiad port Acress MMET)LD0H), 0T E-sevisl commumicaiiom o staiion wis PLC maoce:
9 Sl port. ACoess MMET 1 00H), COC IE-CC-Link offwr station via PLC modube
10 Sl ot B C7-L k- MRET 100D, O I ofher ststaon, vis PLC modiuks -
I_I:I:_T -

Pro pouziti softwaru RT ToolBox2 jsou potfeba vytvofeni pracovniho prostoru a nastaveni komunikace.

Na dalsi strané je simulace vytvofeni pracovniho prostoru a nastaveni komunikace.

Ovlada¢ USB musi byt nainstalovan
pfedtim, nez je fadic robotu a osobni
pocitat propojen prostfednictvim USB.

Podrobnosti viz prirucka RT ToolBox2.

Port pfipojeni USB (konektor mini-B)
(CPU programovatelneho fadice)
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Vytvoreni pracovniho prostoru, nastaveni komunikace (USB) a pripojeni

% RT ToolBox? - Factory line 1 {Offline)

i Toal
EIT) MELF-3D Vision

Navody

\ Easti [Workspace] se zobrazi strom projekiu a
jako wychozi se vytvori projekt "RC1"

Tim jste dokondili vytvofeni programu a nastaveni
komunikace.

Kliknutim na D prejdete k dalsi obrazovce.




kil MELFA Basic and Maintenance(FQ Series)_CZE

]

3.3 Psani a ukladani programui

) oo

Programy |ze psat a ukladat pomoci softwaru RT ToolBoxZ2.

V této sekei vytvofime novy program robotu v osobnim pocitaci.

Na dalsi strané nasimulujeme psani a ukladani programu pomoci skutecnych oken.

Program 1:RC1 P01.prg [MELFABAsICY]  [C][B]X]

& J[ eat J[ ookt |
XvZ X ¥ z
£

Jont 1 12 13
<

e [0 g [l |
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> Psani a ukladani programui

& RT ToolBox2 - Factory line 1 {Offline)

Workodorl Jome e Db B Cehol Dg) Bidow e
EEfH mandEdRED 00 BB ST
M Hd sQaBRX 90 25 &5 BEE

BT TET)

_[nc1

TEFICY

[oiine fropery %
Attribute Data
Controllar Ty... CRnD-TxxjC...
Robot Type R'-2F-D

B Program 1:RC1 test.prg. [MELFA-BASIC V]

= == Factory ine 1
3D Moriitor
= BRrc1
= 8| Offine
Rv-2F-D
Bl program
Spline
Pararneter
& {8 Backup
= & Tool
) MELFA-30 Vision

Tim jste dokonéili napsani a uloZeni programu.

Kliknutim na n prejdete k dali obrazovce.

Feady SRows & Columns Qffine LI
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> Pfenos programu do kontroléru

Pro ovladani robotu musi byt vytvofeny program uloZen do kontroléru robotu.

Na dalsi strané nasimulujeme pfenos programu pomoci okna pro spravu programu.

M Program Manager

ORobot . . @Robotl | 1:RC1{CRA-5xx) -
|Selecton relewse | | Refen | Sekection reise
M See  Date Time Mame e Date Time
sargle.prg 55 2010/05/19 19

£ > £ >
Fres: [ 108626316160 [Bytes]  Free: [ 108628316160 [Bytes]
File 08 oot peogram (*.peg) » FHebhpe  lpchot program (*.peg) o]
Lo [ om |[ wobte || Romems |[ proteet || compwe || oo |

MNaucite se pfenos souboru programu z pocitace do kontroléru robotu pomoci softwaru RT ToolBox2.
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Pfenos programu do kontroléru

‘; RT ToolBox? F.—u'.illr',r lime 1 Onlinel
WorkSpace  View Online  Windosw  Help

BEE BB dd=F0 00 8BRS T
M H A REX 7 28 & BEE
SEEICE

Sogee Destnzton

I &U'I'ﬁﬂu. | [ lfmiy =
@ProEct | 1R w|| OPrgect  1Rco
ORobot [ 1/01(CRx Tio @Rcket | LRCICRAN-Ti) v
[ Selecaon release ] [ Refresh | Selectan release
Hama Sire  Date Tim= Hamga Sirz | [Date Tima
rest prg S5 Z01SM03/18  09ETE0 | TEST £50 15/03f18 1003509
M | || o >
Free: 105164621312 [Byess]  Free | 10dE57a0n [Bytes]
Fle: Ty |Flnbntpmi;rarn *.pra) w | Al typat Robot program {%.pra) £, L
' Tim jste dokonéili pfenos programu.
I Cooy ” Moye I[ [elate I I Repame “ Erotect “Cumnars I I Closa I
Kliknutim na n prejdete k dali obrazovce.

Ready
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Souhrn

\ této kapitole jste se naucili:
» Uvod k softwaru RT ToolBox2
« Vytvofeni pracovniho prostoru, nastaveni komunikace (USB) a pfipojeni
+ Psani a ukladani programu

« Prenos programu do kontroléru

Dullezité body
NiZe je uveden obsah, klery jste se v této kapitole nauéili.

Uvod k softwaru RT

ToolBox?2 = Tento software podporuje viechny faze véetné nastaveni, ladéni a provozu systému.,

Vytvofeni pracovniho
prostoru, nastaveni

komunikace (USB) a = Dozvedéli jste se o vytvofeni pracovniho prostoru a nastaveni komunikace.

pfipojeni

SEENTERNAELELTRIGGIEL U+ Dozvédéli jste se o psani a ukladani programu.

Pienos programa do

IR = Maucili jste se pfenos programu z osobniho pocitace do kontroléru robotu.
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OIS OBSLUHA ROBOTU ) 000

Ve 4. kapitole se dozvite o obsluze robotu pomoci vyukového panelu.
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>“ Nazvy a funkce vyukového panelu

) 00

[ Nazvy a funkce dila |

Tato sekce popisuje nazvy a funkce dill vyukového panelu (R32TB/R33TB).

el N 1 0 Pwe

.l Spinat [Emergency stop]

|| Servo robotu pfejde do stavu OFF a8 provoz se okamZité zastavi.

@ | Prepinaé [Erable/Disable]

|| Tento prepinaé aktivuje &i deaktivuje obsluhu robotu pomoci Ekoliciho zéwésu. |

Pfepinad Aktivace
[3polohovy plapinaé)

Je-li sktivovan pfepinaé [Enable/Disable] a toto fladitko j& uvolnéno neba
stisknuto silou, vwwpne se servo 8 pracujici robot s thned zastavi.

[@)][ Parel zobmzeni LCD

|| Zobrazuje rizné nabidky a stav robotu. |

@ | indikator zobrazeni stavu

|| Zobrazuje stav robotu nebo TB (Ekalici zévas). |

[8)][ wavesa [F1, [F21, [F31, [Fa]

|| Provede funkei odpovidaiici kazdé funkci sktusing zobrazend na displeji LCD. |

Hlavasa [FUNCTION]

Tato klédvesa pfepne zobrazeni funkci a zméni funkce pfifazensd ke kldvesam
[F1], [F2]. [F3] a [F4].

[B)][ kiavesa[sTOR]

|| ZFastavi program a zpomaluje robot af do zastaveni. |

|| Tyto klavesy méni pfekroéeni rnychlosti robotu. |

Klavesa [Opemce JOG)
(12 Waves od [-X(J1] do [+C{JE])]

Presouva robot podle reZimu jog.
A zadéva Eiselnou hodnotu.

[ Kiavesa [SERVO]

|| Je-ii prepinai [Ensble] lshce pfidren, stisknuti béto Kiavesy uveds ssrvo robotu do stava ON. |

[§2] [ kiavesa paoniToR]

|| Aktivuje reZim monitoru & zobrazi nabidku monitoru.

[§@][ k1avesa oG]

@] [ kiavesa (HaND]

|
|| Alktivuja redim jog a zobrazi operaci jog. |
|

|| Aktivuje reZim dchopu a zobrazi operaci Gchopu.

Klavasa [CHARCTER]

Zméni obrazovku pro dpravy 8 pfepina mazi Eisly a abecednimi
znaky.

[ Kiavesa [RESET]

| | Resetuje chybu. Jsou-i stisknuty teio kiédvese & kEvesa [EXE] (Provést), dojde k resstovani programu. |

[@] [ kiavesa (rLI—1—1

|| Pfasung kurzor danym smisrem. |

[ Kiavesa [CLEAR]

\Wymafa jeden znak v misté kurzoru.
| |

[{8][ kiavesa [ExE]

| | Proveds oparaci vetupu. A bhem stisknuti tébo kldwesy v pfimém mdimu se robot pohybuje. |

Klavesa CislofZnak

Stisknuti této klavesy pfi aktivovaném Siselném & znakovem vstupu zobrazi gislo
nebo znak.

Pozastaveni kurzoru mysi nad dilem v tabulce nebo na obrazku vyukového panelu zvyrazni odpovidajici dil nebo popis.
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m Operace jog na vyukovém panelu
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\ této sekci pfesuneme robot ruéné pomoci vyukoveho panelu a zkontrolujeme, Ze robot spravné funguje.

Ruéni obsluha robotu se nazyva ,operace jog". K této operaci patii JOINT jog, ktery pohybuje kazdou osou, XYZ jog, ktery
posouva robot po systému souradnic zakladny, TOOL jog, ktery posouva robot po systému soufadnic nastroju, a CYLINDER

jog, ktery posouva robot po kruhovém oblouku.

Pfi skuteéném ruénim ovladani robotu drzte 3polohovy prepinaé [Aktivovat], ktery je umistén na zadni strané vyukového

panelu.

(Uvolnéni i silné stisknuti tohoto pfepinace vypne servo robotu. Pfi provadéni operace jog vZdy drZte tento pfepinac lehce.)

Ke kontrole kazdé operace jog pouzijte nasledujici simulator

operaci.
<CURRENT> JOINT 100% P5
X:+977. 45 A:-180. 00
Y: +0.00 B: +89.85
LE:+QEB. 24 C:+180.00
1: :

Navod W\
! Witr |--|.r|.|II

Stisknuti klavesy [+Y(J2)] pohybuje ramenem

v kladném sméru po ose Y.

Stisknuti klavesy [-Y(J2)] pohybuje ramenem

v Zapormém sméru.

Zkontrolujte operaci a kliknutim na n v prave
horni casti této obrazovky pfejdéte na dalsi stranu.
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} Postup nastaveni nastroju ) 000

Je-li k robotu upevnén nastroj, muZe usnadnit obsluhu nastaveni konce nastroje jako kontrolniho bodu robotu.
\ takovém pfipadé je pro robot potfeba nastaveni dat nastroju.

Existuji tfi zpusoby nastaveni t&chto dat.

* Parametr MEXTL

+ Instrukce nastroje v programu robotu
= Nastaveni ¢isla nastroje v proménné M_Tool (Hodnoty v parametrech MEXTL1 az MEXTL4 jsou data nastroju.)

[ Operace pfed a po nastaveni nastrojl |

Pfed nastavenim nastrojl Po nastaveni nastrojl
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\ této sekci simulujeme nastaveni nastroju.

K nastaveni parametru pomoci parametru MEXTL pouZijte nasledujici simulator operaci.

<PARAMETER> NAME ( MEXTL )
DATA ELEC3 )
.‘II"}.“-:?I_.: 134 ( 100. 00 )
<PARAMETER NANE [ MEXTL 1
Moo TES ) Prev JERPE CLOSE

[ D474 [ Frev ENEG

Pravé jste dokonéili nastaveni nastroju.

Kliknutim na m prejdete k dalsi obrazovce.

[oomemmrenes) (D} () (1) (3
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»m Otevrit/zavrit uchop
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Tato sekce popisuje operace oteviit/zaviit na nastroji upevnéném k robotu.

Vyukovy panel muZe oteviit/zavrit ¢tyfi nastroje pomoci standardniho nastaveni. Nastroj 1 je pfifazen k ose C,
nastroj 2 k ose B, nastroj 3 k ose A a nastroj 4 k ose Z. Stisknuti klavesy [+] otevie nastroj, a klavesa [-] je zavie.

K otevieni/zavieni nastroje 1 pouZijte nasledujici simulator operaci.

<HAND> =+ G HAND1 + 7 HAND4

+B:HAND?Z + X HANDS

+ A HAND3 =Y . HANDG
176543210 1765643210
wr-anOeOROROR INNOOOOOOOnO

SAFE [ ALTGN [T

Navod W
W ir |--|.l'|.|‘I

OUT-900 indikuje stav open/close Uchopu, a IN-900
indikuje stav ON/OFF vstupniho signalu kontroly
uchopu.

Stisknutim klavesy [+C] oteviete nastroj 1 a klavesou
[-C] jej zaviete.

Zkontrolujte operaci a kliknutim na ﬂ v pravé horni

casti této obrazovky prejdéte na dalsi stranu.
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Postaveni uchopu upevnéného k robotu Ize zarovnat v jednotkach 90 stupid.

Tato funkce pfesune robot do polohy, kde jsou kemponenty A, B a C aktualni polohy nastaveny na nejblizsi hodnoty

v jednotkach 90 stupnid.

K zarovnani nastroje pouZijte nasledujici simulator operaci.

<HAND> =+ G HAND1 +7:

+B:HAND?Z +X:

+ A HAND3 Y.
176543210

HAND4
HANDS
HANDG
16543210

-0 0000000 IHO00000000
ALIGN BTN |

Navod W
W ir |--|.l'|.|‘I

Tim jste dokonéili zarovnani ichopu.

Kliknutim na n prejdete k dalsi obrazovce.
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pfikazu a obrazovka Gpravy polohy.

= 1E]>]

]|
16
AEmanE \

33353

CPROGRAN> 1 100%
4 Moy P

2215 E ‘

U HY

Po pfesunuti robotu do polohy pomoci operace jog nebo jinych metod lze tuto polohu naucit do proménné polohy v programu.
Pokud jiZ bylo nauceni provedeno, bude poloha prepsana (opravena). Existuji dvé metody nauceni: obrazovka Upravy

K nauceni pouzijte nasledujici simulator operaci obrazovky Upravy prikazu.

<PROGRAM:> 1
4 Mov P4

o Moy Pa

6 END

EDIT MMDELETE

123

100%
INSERT J TEACH kod

Kliknutim na m prejdete k dalsi obrazovce.

Pravé jste dokonéili operaci nauéeni.

o)

< 1>
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> Kontrola operace (krokovy posun)
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K ovéreni funkce krokového posunu pouZijte nasledujici simulator operaci.

<PROGRAM> 1 100%
1 Mov P1
2 Mov P2
3 Mov P3

Tl 2 TN EIN-

S

Navod W
P e bedd

Pfed zahajenim automatického provozu robotu ovéfte jeho funkei provedenim kazdého kroku programu (krokovy posun).

Tim jste dokoncili kontrolu operace (krokovy posun).

Kliknutim na m prejdete k dalsi obrazovce.
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»m Souhrn

\ této kapitole jste se naucili:

) oo

Nazvy a funkce dilu vyukového panelu
Operace jog na vyukovém panelu
Postup nastaveni nastroju

Oteviit/zaviit nastroj, zarovnani nastroje

Kontrola operace (krokovy posun)

Dulezite body

NiZe je uveden obsah, ktery jste se v této kapitole nauéili.

Nazvy a funkce
vyukového panelu

Operace jog na
vyukovém panelu

Postup nastaveni nastrojl

Oteviit/zaviit dchop,
zarovnani Uchopu

Kontrola operace
(krokovy posun)

Dozvedéli jste se nazvy a funkece vyukoveho panelu.

Dozvedeli jste se o operaci jog a pehybu pomoci vyukoveho panelu.

Dozvédéli jste se o postupu nastaveni nastroju.

MNaucili jste se oteviit/zavrit a zarovnat nastroje.

Maucili jste se kantrolu operace (krokovy posun).
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V' 5. kapitole se dozvite o automatickém provozu robotu.
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Tato sekce popisuje nazvy a funkce dill ovladaciho panelu.

[ Nazvy a funkce dill ]

Pozastaveni kurzoru mysi nad dilem v tabulce nebo na obrazku ovladaciho panelu zvyrazni odpovidajici dil nebo popis.

C | Nazev “

| @ || TIagitko START

|| Provadi program a provozuje robot.

| @ || Tiaitko STOP

| | Okamiité zastavi robot. Servo se nevypne.

| @ || TIagitko RESET

| | Resetuje chybu.

Spinaé Nouzové
@ p

Zastavi robot v nouzovém stavu. Servo se vypne.

zastaveni
Tlagitk Toto tladitko pfepina zobrazeni na panelu v pofadi ,override”
® cﬁﬂ{gﬂmgp —+ line number* — _program No " — user information” —

Jmnanufacturer information”.

(8! || Tlacitko END

Zastavi provadény program na poslednim fadku nebo
piikazu END.

[@][ Tiacitko SVO.ON

| | Zapne napajeni serva. (Servo se zapne.)

| ®|| TIagitko SVO.OFF

| | Vypne napajeni serva. (Servo se vypne.)

@ STATUS MUMBER
{Panel zobrazeni)

Zobrazi se alarm Mo., program Mo., override value (%) atd.

| i ||Tlaéiﬂcm-'_." piapinat Reim

||Tent0 tlacitkovy prepinat zméni provozni reZim robotu.

Tlagitko
@ UP/DOWWN

Posouwva nahoru i dold podrobnosti zobrazene na panelu
zobrazeni ,STATUS NUMBER".

Konektor pfipojeni
10| Skolici zavas

Jde o vyhrazeny konektor pro piipojeni Skolciho zavésu.

| @H Kryt rozhrani

||Namnnmuény jsou rozhrani USE a baterie.
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Tato sekce popisuje operace na ovladacim panelu.

Tato sekce ukazuje pfiklad, jak je zménéno nastaveni provozni rychlosti a jak je spustén program.

Ke spusténi programu pouZijte nasledujici simulator operaci.

Navod!

P e bedd

Dozvédéli jste se o operacich na ovladacim panelu.

Kliknutim na n prejdete k dalsi obrazovce.

otk nivod

=

=7

4

>
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5.3 Souhrn

) oo

\ této kapitole jste se naucili:

« Nazvy a funkce dill ovladaciho panelu

+ Operace na ovladacim panelu

Dulezite body

NiZe je uveden obsah, ktery jste se v této kapitole nauéili.

Nazvy a funkce dild
ovladaciho panelu

+ Dozvédéli jste se nazvy a funkce dild ovlddaciho panelu.

Operace na ovladacim
panelu

« Dozvédéli jste se o operacich na ovladacim panelu.
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O™ ™ UDRZBA

V' 6. kapitole se dozvite o UdrZbé a kontrole potfebné pro dlouhodobé bezproblémovou sluZzbu robotd.
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Do ddrzby a kontroly patri kazdodenni kontrola a pravidelné kontroly. Tyto kontroly jsou potfeba, aby nedoslo k zavadam
a zvysila se bezpefnost a Zivotnost.

Nize jsou uvedeny udrzbové a kontrolni cykly i kontrolni seznam.

[ UdrZbovy a kontrolni cyklus ] (Pro RV-2F-Q/D)

< Rozvrh kontrol = < QOdhad kontrolniho cyklu =

Pro jednu sménu
8 hiden * 20 dni/mésic * 3 mésice = pfibl. 500 h
10 hiden * 20 dni/mésic * 3 mésice = pribl. 600 h

Pro dvé smény
15 hiden ® 20 dna/mésic ¥ 3 mésice = pribl. 1 000 h

[ Poznamka |

Jak je uvedeno vySe, pro dvé smény provedte 3mésiéni
kontrolu,

Gmésiéni kontrolu a 1roéni kontrolu, kdyZ uplyne polovina
daného obdobi.

Troéni kontrola

Trogni kontrala Smeni konlrola

Doba provozu
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[ PoloZzka kontroly ] (Pro RV-2F-Q/D)

< PoloZka denni kontroly =

) oo

Pfed zapnutim napajeni (Zkontrolujte nasleduijici poloZky pfed zapnutim napajeni.)

1

Zkontrolujte robot na uvolngné instalagni srouby.  (Vizualni kontrola)

Srouby fadné dotahnéte.

Zkontrolujte kryt na uvolngné upeviiovaci Erouby.  (Vizualni kontrola)

Srouby fadné dotahnéte.

Zkontrolujte Uchop na uvolnéné upeviovaci Srouby. (Vizualni kontrola)

Srouby fadné dotahnéte.

2
3
4

Zkontrolujte, zda je napajeci kabel fadné zapojen.
(Vizualni kontrola)

Kabel fadné zapojte.

Zkontrolujte, zda jsou kabely mezi robotem a kontrolérem
fadné zapojeny. (Vizuélni kontrola)

Kabel fadné zapojte.

Zkontrolujte, zda nejsou na robotu trhliny &i cizi latky a jakakoli
predméty, které by mohly negativné pasobit na robot.

Vyméfite dily za nové nebo provedte doCasne
opatreni.

Zkontrolujte, zda z téla robotu nedoslo k néjakemu Gniku
maziva. (Vizualni kontrola)

VyGistéte robot a doplfite mazivo.

Zkontrolujte, zda je vzduchovy system v normalnim stavu.
Zkontrolujte, zda neunika vzduch, nehromadi se voda v odtoku,
nejsou stisknuteé hadice a zdroj vzduchu je v normalnim stavu.

(Vizualni kontrola)

Provedte opatieni proti hromadéni vody a dniku
vzduchu (nebo vyménta dily).

Po zapnuti napajeni (Pfi zapinani robotu jej sledujte.)

1

Zkontrolujte, zda zapnuti napajeni robotu nezplsobi
abnormalni operaci &i zvuk.

Viz odstranovani probléema.

Béhe

m provozu (Pougijte vlastni program.)

Lkontrolujte, zda se bod provozu neodchylil od zarovnani.

Dojde-li k cdchylce, provedte nasledujici akee.

1: Zkontrolujte fadné dotaZeni instalaénich Sroubi.

2: Zkontrolujte Fadné dotaZeni upeviovacich Eroubl dchytu.

3: Zkontrolujte, zda se neposunuly pfipravky kolem robotu.

4: Medojde-li k opravé polohy, viz Odstrafovani problémd” a
provedte kontrolu a provedte opatieni.

Viz odstrafovani probléma.

Zkontrolujte abnormalni operaci &i hluk. (Vizualni kontrola)

Viz odstrafiovani probléma.
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[ PoloZzka kontroly ] (Pro RV-2F-Q/D)

< Seznam pravidelnych kontrol =

PoloZka 1mésiéni kontroly

1

Zkontrolujte, zda jsou dotaZeny Erouby pouZite pro télo
robotu.

Srouby fadné dotahnéte.

Zkontrolujte, zda jsou dotaZzeny upeviiovaci Srouby konektord
a svorkove Srouby na svorkovnici.

Srouby fadné dotahnéte.

Sejméte viechny kryty a zkontrolujte, zda na kabelech nejsou
Zadné skrabance od tfeni a cizi latky.

Provérte pficinu a odstrafite ji.
Je-li kabel znaéné poskozen, obratte se na
sektor sluzeb MITSUBISHI.

Poloéka 3mésicni kontroly

1

Zkontrolujte, zda je spravné napnut rozvodovy femen.

Je-li femen prili& natazen & uvolnén, sefidte jeho
napnuti.

PoloZka 6mésiéni kontroly

1

Zkontrolujte, zda neni pfilis opotfebovana ozubena cast
rozvodoveho femenu.

Jsou-li zuby znacné naitipnute &i opotfebens,
vyméaite femen.

Polozka 1rotni kontroly

1

Vyménte zalozni baterie v robotu.

Vyména baterii viz sekce 6.4 Postup vymény
baterie”.

PoloZka 3roéni kontraly

1

MamaZte mazivo na redukéni pievody pro kazdou osu.

Mazani viz sekce 6.3 ,Postup mazani®.
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»m Postup kontroly/€isténi/vymeény filtru
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\ kontroléru je nainstalovan filtr.

Nasledujici ast ukazuje postup €isténi filtru.

Tim jste dokondili jste kontrolu a cisténi filtru.

Kliknutim na m prejdete k dali obrazovce.

]

>
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Nasledujici text ukazuje mista mazani a postup vymeény. (Pro RV-2F-Q/D)
(Tento postup se mize lisit v zavislosti na modelu. Podrobnosti viz pfiruéka k pouzivanému modelu.)

Mazaci bod osy J& (pfevod)

Mazaci bod osy J&
(Redukéni pfevody)

Mazaci bod osy J5

|

)

Pohled A

Mazaci bod osy J4

iy

A #*% Mazaci bod osy J3

Mazaci bod osy J2

Mazaci bod osy J1

|
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[ Rameno robotu |

V robotu je nainstalovan absolutni enkodér pro detekei polohy na kazdé ose.

Kdyz je napajeni VYP., jsou Udaje o poloze v enkodéru zalohovany pomoci zaloznich baterii.

Tyto baterie se instaluji pfi expedici vyrobku. Vymente tento spotfebni material pfibl. jednou rocné.

Jsou-li baterie vyménény po vy&erpani jejich kapacity, je nutné nastaveni pocatku ABS popsané v sekci 6.5.

Postup vymeény baterii viz video nize.
(Tento postup se mize lisit v zavislosti na modelu. Podrobnosti viz pfirucka k pouzivanému modelu.)
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[ CPU robotu ]
V' CPU robotu jsou uloZeny programy a data parametri. Kdyz je napajeni VYP.,
jsou programy a dalsi data ulozena v CPU robotu zalohovany pomoci zalozni baterie.

Tato baterie se instaluje pfi expedici vyrobku. Vymeénte tento spotrebni material pribl. jednou ro€né.

Vymeénte baterii uvedenou na obrazku nize.

Zde baterii vyjmete a nainstalujte novou.
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»m Resetovani vychozi polohy (nhastaveni pocatku ABS)
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Je-li nastaveni vychozi polohy robotu provadéno poprvé, primyslovy robot MITSUBISHI MELFA zaznamena Uhlovou polohu
po€atku v ramci jedné otaky enkodéru jako hodnotu natoéeni. Je-li nastaveni po€atku provadéno metodou pocatku ABS,

tato

hodnota slouZi pro nastaveni vychozi polohy po vypadku baterii a k pfesnému obnoveni plvodni polohy poéatku.

Dojde-li k vyhiti baterie a vymazani dat poéatku pfi expedici, je nutné nastavit poéatek znovu. Tato sekce uvadi metodu ABS,

ktera je pro resetovani nezbytna.

#

e N
auMITSUE]E]

metody ABS.

Kliknutim na m piejdete k daldi obrazovce.

Tim jste dokondili nastaveni vychoziho bodu pomaci

ormarsonr) (D) () AT

>
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ba Nastaveni vychoziho bodu metodou pFipravku ) ol W)

Tato sekce uvadi postup pro nastaveni vychoziho bodu pomoci pfipravka.

Je-li vyménén motor nebo je poloha robotu nespravné zarovnana, musi byt vychozi bod nastaven znovu. Tato sekce uvadi
metodu pripravkd, ktera je pro resetovani nezbytna.

Podrobnosti nastaveni pogatku pomoci metody pfipravkd viz video nize.
(Tento postup se mdze lisit v zavislosti na modelu. Podrobnosti viz pfiruéka k pouzivanému modelu.)
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6.7 Souhrn

) oo

\ této kapitole jste se naucili:
« Udrzba a kontrola

« Postup kontroly/Gisténifvymeny filtru

+ Postup mazani

« Postup vymény baterie

« Nastaveni vychoziho bodu ABS

« Nastaveni vychoziho bodu metodou pfipravki

DuleZité body

Poprodejni servis

Spoleénost Mitsubishi Electric System &
Service Co., Ltd. je kontaktem pro UdrZzbovy
servis véetné oprav a kontrol. Obratte se na
mistni zastoupeni spole€nosti Mitsubishi
Electric System & Service Co., Ltd.

NiZe je uveden obsah, ktery jste se v této kapitole naudili.

Udr#ba a kontrola

* Dozvédéli jste se o 0drzbé i cyklech a polozkach kontrol.

Postup
kontroly/Eisténifvymaény filtru

* Dozvedali jste se o postupech kontroly, Gisténi a vymeny filtru.

Postup mazani

« Maucili jste se mazani robotu.

Postup vwmény baterie

= Mauéili jste se vyménit baterie v robotu a kontroléru robotu.

Nastaveni vychoziho bodu
ABS

» Dozvedéli jste se o nastaveni vychoziho bodu pomoci metody ABS.

MNastaveni vychoziho bodu
metodou pripravku

» Dozvédéli jste se o nastaveni vychoziho bodu pomoci metody pfipravki.
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Nyni, kdyZ jste dokonéili viechny lekce kurzu ZAKLADNI OPERACE A UDRZBA PRUMYSLOVEHO ROBOTU MELFA
(RADA F, TYP Q), jste pfipraveni absolvovat zavéreény test. V pfipad& nejasnosti u jakychkoli témat vyuZijte této pfileZitosti
k jejich zopakovani.

Tento zavérecny test obsahuje celkem 12 otazek (57 poloZek).

Zaverecny test miuZete absolvovat tfeba nékolikrat.

Vypocet skore testu

Po vybéru odpovédi nezapomenite stisknout tlagitko Odpovéd. Jinak nedojde k vypoc€tu skdre testu.
(Povazuje se za nezodpovézené otazky.)

Vysledky skore

Na strané skére se zobrazi poget spravnych odpovédi, pocet otazek, procento spravnych odpoveédi a
uspésny/neuspésny vysledek.

Potet spravnych odpovédi: 12

Celkovy pocet otazek: 12 Pro Gspé&sné slozeni testu je
potfeba 60 % spravnych odpovédi.
Hodnota v procentech: 100%
Pokratovat | ‘ Revidovat ‘

« Stisknutim tlacitka Pokracovat test ukonéite.
+ Stisknutim tlagitka Revidovat test zrevidujete. (Kontrola spravnych odpovédi)
« Stisknutim tlagitka Opakovat test zopakujete.
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Konfigurace pramyslového robotu MITSUBISHI MELFA

Nasledujici text popisuje konfiguraci pramyslového robotu MITSUBISHI MELFA.
Vyplninte kazdou mezeru pfislusnou volbou.

Existuji dvé rady pramyslového robotu MITSUBISHI MELFA:| —Select-- ¥ co? je vertikalni vicekloubovy

typ, a| --5elect-- ¥ coZ Je honzontalni vicekloubovy typ.

Existuji dva typy kontroléru robotu:| ¥ . coZ je samostatny kontrolér robotu, a

kompatibilni s platformou 1Q.

Odpovéd ] [ Zpét

¥ . coZ je kontrolér
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Nazev modelu robotu

Vyberte nazev modelu, ktery odpovida technickym adajam.

Technické udaje robotu Nazev modelu

Vertikalni, vicekloubowy typ, typ D, nosnost 7 kg —Select- v
Honzontalni, vicekloubovy typ, typ D, nosnost 6 kg —Select- | v |
Vertikalni, vicekloubovy typ, typ Q, nosnost 7 kg, dlouhé “Selac. | v
rameno

Horizontalni, vicekloubovy typ, typ Q, nosnost 12 kg —Select—- | v

Odpovéd ] [ Zpét
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Nastaveni potatku pomoci vyukového panelu

Nasledujici text popisuje pfipojeni vyukového panelu nastaveni pocatku pomoci vyukového panelu. Vyplite kazdou
mezeru prislusnou volbou.

Vyukovy panel smi byt pripojen v dobé, kdy je napajeni | v . Pokud je napajeni | ¥ a neni pripojen

vyukovy panel ke kontroleru dojde k alarmu nouzového zastaveni.

Chcete-li robot pouzivat bez pripojeného vyukového panelu misto vyukového panelu zapojte pilozeny

—Select—- Y|

Pii instalaci je nutng | --5Select-- ¥ (metodou vstupu dat) pomoci vyukového panelu.

Jde o operaci stanoveni vychoziho bodu kazdé osy pro presné ovladani robotu.

Odpovéd ] [ Zpét
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Nastaveni jazyka vyukového panelu

Nasledujici text popisuje nastaveni jazyka vyukového panelu. Pro kaZzdou mezeru vyberte vhodnou volbu.

1. Zapnéte vyukovy panelu soucasnym podrZenim klavesy [F1]a —Select—- | * na vyukovém panelu.

2. Stisknutim klavesy [F1] na obrazovce uvodniho nastaveni vyberte 1. Configuration®.

3. Na zobrazené obrazovce vyberte| --Select-- v stisknutim klavesy [F1] k zobrazeni obrazovky

nastaveni jazyka.

4. Pro vybér japonstiny stisknéte klavesu [F1] i --Select—- v . Tim se na obrazovce zobrazi Y.

5. Stisknutim  —-Select— v potvrdite dané nastaveni.

6. Stisknutim klavesy [EXE] zobrazite obrazovku ukonceni.
7. Stisknutim klavesy [F1] --Select—- ¥ dané nastaveni.

8. Stisknuti klavesy [EXE] zaktivuje vyukovy panel displejem v nastaveném jazyce.

Odpovéd ] [ Zpét
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Funkce softwaru RT ToolBox2

Nasledujici tabulka uvadi funkce softwaru RT ToolBox2.
Vyberte o pro spravné popisy a x pro nespravne.

Funkce Odpovéd

Vytvaieni programd pro robot _ v |
Operace jog na robotu _ v |
Kontrola provozniho rozsahu robotu _ v |
Odhadovani doby taktu robott . v |
Prepinani provozniho rezimu robotu mezi rucnim a automatickym . v |

Odpovéd ] [ Zpét




k] MELFA Basic and Maintenance(FQ Series)_CZE I. = ﬂj

> Zavéreény test, 6 ) 00

Postup obsluhy softwaru RT ToolBox2

Nasledujici text popisuje postup vytvoreni programu pomaoci softwaru RT ToolBox2 a prenos programu do kontroléru
robotu. Pro kazdou mezeru vyberte vhodnou volbu.

1. Zaktivujte software,  —Select-- v

2. Vytvorte novy,  —-Select-- V.

3. V okné nastaveni projektu zkonfigurujte nastaveni komunikace pro komunikaci s kontrolérem robotu.

4. Vyberte [Offline] — [Program] v nabidce a vytvofte novy programovy soubor pro,  -—-Select-- ¥ programu.

9., —Select-- v program v osobnim pocitaci.

6. —Select- v program z pocitace do kontroléru robotu.

Odpovéd ] [ Zpét
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Nazvy dili vwukového panelu

Vyberte nazvy dili vyukového panelu, které jsou nutné pro pouziti v operacich nize.

Spinac, ktery vypne servo robotu a okamzité robot zastavi bez ohledu

—-Select-—- v

na to, zda je vyukovy panel aktivovan i deaktivovan.

Prepinac, ktery aktivuje ¢i deaktivuje obsluhu robotu pomoci vyukoveho

--Select--

panelu.

Uvolnéni €i silné stisknuti tohoto prepinace v rucnim rezimu vypne
servo robotu.

--Select--

K provadéni operaci, které lze provadét pi zapnuti serva robotu, jako je|
jog, musi byt tento piepinac drZzen lehce.

Tyto klavesy méni piekroceni rychlosti robotu.

--Select--

Odpovéd ] [ Zpét
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Kontrola provozu pomoci vyukového panelu

Nasledujici text popisuje postup kontroly programu pomoci vyukového panelu. Pro kaZzdou mezeru vyberte vhodnou volbu.

1. Oteviete, —Select-- ¥ pro dany program.
2. Stisknutim| —Select-- v zobrazite FWD" a BWD" v nabidce funkci v dolni casti obrazovky.
3. Drzte lehce| --Select-- v | a stisknutim klavesy [SERVO] zapnéte servo robotu.

4 Kdy? je drzena klavesa [F1] (FWD), provede se krok, na némz je umistén kurzor. Je-li klavesa uvolnéna uprostied
operace, dojde k pireruseni operace.

5. BEhem operace sviti indikator LED pro, —Select—- ¥ na ovladacim panelu. Po dokonceni jednoho kroku zhasne

indikator LED pro [Q4] a rozsviti se indikator LED pro| --Select—- ¥ | Po uvolnéni klavesy se kurzor na obrazovce

vyukoveho panelu presune na dalsi krok.
*Z bezpefnostnich divodl nastavte malou hodnotu prekroceni.

6. Zkontrolujte operace opakovanim tohoto postupu krok za krokem.

Odpovéd ] [ Zpét
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Nazvy dili ovladaciho panelu

Vyberte nazvy dili ovladaciho panelu, které jsou nutné pro pouziti v operacich nize.

Spousti programy Kk provozu robotu.
e e --Select-- v
Programy bézi v nepretrzitém provozu.

Zastavi bézici program na poslednim kroku nebo piikazu Konec. --Select--

Smaze chyby.
Take zrusi pozastaveni programu a resetuje program. —Select-- Y

OkamzZité zastavi robot. Servo robotu neni vypnuto. -Select--

Odpovéd ] [ Zpét




& MELFA Basic and Maintenance(FQ Series)_CZE =R

> Zavéreény test, 10 ) 00

Postup automatického provozu

Nasledujici text popisuje postup pro automaticky provoz programu robotu. Pro kaZzdou mezeru vyberte vhodnou volbu.

1. Nastavte| —Select-- v | [MODE] vyukového panelu na ,DISABLE" a piepinat [MODE] kontroléru nastavte

na -—select- v .

2. Ovérte, zda je zobrazeno| --Select-- | v v zobrazeni STATUS NUMBER na kontroléru robotu.

Stisknutim tlacitka [DOWN] sniZzte provozni rychlost.
3. Stisknutim tlacitka [CHANG DISP] zobrazte, -—-Select—- v v zobrazeni STATUS NUMBER.

Stisknutim tlacitka [UP] nebo [DOWN)] zobrazte cilovy program automatického provozu.
*Nelze-li vybrat nazev programu, stisknutim tlacitka [RESET] zruste podminku zastaveni robotu.

4_ Stisknéte prepinac [SVO ON].| -Select-- ¥ a rozsviti se zeleny indikator.

5. Stisknuti tlacitka [START] spusti| —-Select—- v (nepietrzity provoz). Je-li stisknuto tlaéitko [END] v nepfretrzitém

provozu, po skonceni jednoho cyklu se provoz zastavi.

6. Stisknuti tlaCitka [STOP] se robot zpomali a okamzité zastavi. Je-li tlaCitko [START] stisknuto znovu, restartuje se

automaticky provoz (opakovany provoz).

[ Odpovéd ] [ Zpét ]
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PoloZka kontroly

Pro polozky kontrol uvedené nize vyberte cykly kontroly.

PoloZka kontroly Interval kontroly

MNapnuti rozvodového femenu —-Select-- v |
Unik maziva z téla robotu --Select-- \4
Vymeéna zaloZnich baterii —Select-—- v
Trhliny ¢i cizi latky na robotu a jakékoli predméty, které plusobi negativné --Select-- v
Mazani redukcéniho prevodu kazdé osy _Select-- v

Odpovéd ] [ Zpét
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Vyména baterie v robotu

Nasledujici text popisuje postup vymeény baterii v robotu. Vyberte spravna isla kroku.

v Vyménte staré zaloZni baterie za nové jednu po druhé.
Viyménte vsechny batene najednou.

¥ Vypnéte napajeni.

v Nasadte kryt baterie.

¥ Sejméte kryt baterie.

v Ovérte, Ze byly vsechny zalozni baterie vyménény za nove. Je-li pritomna ngjaka stara,
muZe dojit k tvorbé tepla a poskozeni.

Odpovéd ] [ Zpét
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Pravé jste dokoncili zavérecny test. Vase vysledky jsou nasledujici.
Pro ukonceni zavérecného testu prejdéte na dalsi stranu.

Pocet spravnych odpovédi: 12

Celkovy pofet otazek: 12
Hodnota v procentech: 100%
Pokracovat ‘ ‘ Revidovat ‘

Gratulujeme. Vas test byl uspésny.
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Pravé jste dokongili kurz ZAKLADNI OPERACE A UDRZBA PRUMYSLOVEHO ROBOTU MELFA (RADA F, TYP Q).

Dékujeme za absolvovani tohoto kurzu.

Doufame, Ze se vam lekce libily a Ze informace ziskané v tomto kurzu
v budoucnu zuZitkujete ke konfiguraci systému.

Zaverecny test muZete revidovat tfeba nékolikrat.

Revidovat | = Zavfit




