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A tanfolyam célja ) W W/

A tanfolyam azok szamara készilt, akik elészér hasznalnak MITSUBISHI MELFA ipari robotot. A tananyag ismerteti a
beallitasi, izemeltetési &s karbantartasi eljarasokat.
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A tanfolyam felépitése
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A tanfolyam tartalma az alabbiak szerint epll fel.
Javasoljuk, hogy a képzést az 1. fejezettdl kezdje.

1. fejezet - Mitsubishi MELFA ipari robotok konfiguracidja

Ez a fejezet a MITSUBISHI MELFA ipari robotok konfiguracidjat ismerteti.
2. fejezet - Beallitas

Ez a fejezet a beallitasi eljarasokat ismerteti, példaul az eszkézik csatlakoztatasat és a nullpontok beallitasat.
3. fejezet - Programozas

Ez a fejezet a programozasi modszereket ismerteti.
4. fejezet - Robotmiikddés

Ez a fejezet a tavvezeérld egységgel iranyitott robotmiveleteket ismerteti.
5. fejezet - Automatikus miikédés

Ez a fejezet a robot automatikusan elvégzett miiveleteit ismerteti.
6. fejezet - Karbantartas

Ez a fejezet a karbantartasi &s ellenérzési 1épések végrehajtasat ismerteti.
Zaroteszt

Ebben a fejezetben ellendrizheti, hogy sikeresen elsajatitotta-e az 1-6. fejezetben ismertetett anyagot.
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Hogyan hasznalja ezt az e-képzés eszkozt
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Tovabb a kévetkez6 oldalra

Tovabhb a kiivetkezd oldalra.

Vissza az el6zd oldalra

Vissza az eldz6 oldalra.

Ugras a kivant oldalra

Megjelenik a ,Tartalomjegyzék”, amellyel a kivant oldalra navigalhat.

Kilépés a tanfolyambal

Kilépés a tanfolyambal.
Az ablakok, pl. a ,Tartalom” képemyd és a tanfolyam bezarddik.
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gyelmeztetések

Biztonsagi ovintézkedések

Ha az aktualis termékeket hasznalva tanul, gondosan olvassa el a megfeleld kézikényvekben talalhatd biztonsagi
ovintézkedéseket.
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(BEEEEN Mitsubishi MELFA ipari robotok konfiguracioja ) 00c

Ez a fejezet mutatja be a MITSUBISHI MELFA ipari robotok Uzemeltetésenek és karbantartasanak alaplépéseit.

MITSUBISHI MELFA robotok hasznalhatok példaul elektronikai alkatrészek behelyezésére és ellendrzésére,
jarmielemek, folyadékkristalyos kijelzék és félvezetd lapkak mozgatasara. A MELFA seqitségével automatizalhato
a gyartdsor és a robot kiemelkedé értéket adhat a termékhez.
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»“ Robotok és vezérlok tipusai
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[ Robot ]

ﬁéMlTISUEISHl MELFA ipari robotok két tipusban: filggbleges tébbesuklds és vizszintes tébbesuklds kialakitassal
szillnek.

Fliggdleges tobbcsuklés tipus: RV-F sorozat

=] .-
.3 3

2 kg terhelhefbség 4 kg terhelhetiség

3 kg terhelh * 6 kg terhelhetizég 12 kg terhelhetdség 20 kg terhelhetbség

RH-3FH-D RH-6FH-D RH-12FH-D RH-20FH-D
RH-3FH-Q RH-6FH-C RH-12FH- RH-20FH-Q1
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[ Vezérld |

Két tipusi robotvezérlével hasznalhatd: D-tipusa (killénalld robotvezérld) és Q-tipusd (iQ platformmal kompatibilis
vezerld).

A robot CPU a D-tipusu vezérlobe van beépitve. A programozhatd vezérldhodz vald kapesolodas létrehozasahoz a
robot CPU le van valasztva a Q-tipusi vezérl6rél, és a programozhatd vezérlé alaplapjan talalhato foglalatba van
beszerelve.

D-tipus (CR750/CR751-D ol Q-tipus (CR750/CR751-Q)

IQ platform
Programozhatd vezérls

CR751-Q
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Fogd hajlitod
cadvazetéke

Fogd kimeneti
kabele

Fogd bemensti
kabele

t‘g

lagnesszalepak

Balsd huzalok és
csdvek a fogdhoz
Huzd- és vezaték
bakitidoboz
< Robotkar
lehetissgek =

N

ErGarzékeld
szenzorok

Yo

MELFA-3D optika

< Valaszthatd
funkziak =

[B Elekironikus fogd  Tobbszdrds fogd

Impulzuskadold

T Oy

O

i-?"'-' Kodokd
I intarfész
k Ethermat
* ' Vazarld
i o *:.? 6;;9
' Gépkabel Sagéd-
Robet tangaly Iriarfaaz
< Btandand konfiguréciohoz hasznalt eszkizik = LSE
i BEE kommiunikacic
Tavwezsrd
egyseg
(vl szthats)
bty -
== USE ksbal

MELFA-Works RT ToolBox2

»m Konfiguracio (valaszthato és periférias) eszk6zokkel

Az alabbi abra a (valaszthatd és periférias) eszkdzék konfiguracidjat mutatja be D-tipusa robotrendszerhez.

Az egérkurzort az adott eszkdz folé mozgatva megjelenik a funkcio rovid leirasa.

Téivoli pérhuzs Kiisd be-
el aqyasg Kmenet kibel

Beépitett parhuzamos =z
Ba-kimanati intarfész Programozhatt
wezarlt
CC-Link
intarfész
GOT
Haldzati kartya
[Etharat/IP})

= Verérd lehetiségek =

Szervo
[MR-J2-BS/MR-J4-B)
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Ebben a fejezetben a kivetkeziket tanulta meg:

« A Mitsubishi MELFA ipari robotok termékvonala
« Konfiguracié (valaszthatd és periférias) eszkézikkel

Fontos pontok

A fejezetben tanult ismereteket alabb soroltuk fel.

D-tipusa robot

C-tipusa robot

Vezerld

« Kildnalld robotok, vezerlbrendszerre kapesolt robotvezerld kdzponttal

« Uj robotesalad, melyeknél a robot CPU a programozhaté vezérlébe van beépitve

= Egy vezérld iranyitja a robotok mikadésat. A robotok egy kezeldfelllettel mikddtethetdk.
« Két tipusa all rendelkezésre: D-tipus és Q-tipus.
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A 2. fejezet a MITSUBISHI MELFA ipari robotok beallitasi eljarasait ismerteti.

A 2. fejezet a robot hasznalata el6tt elvegzendd eldkészlleteket ismerteti, példaul az eszktzok dsszekdtesét és a
nullpont beallitasat tavvezérld egységael.
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»m Eszk6zok csatlakoztatasa ) 005

Az alabbi abra mutatja be, hogyan kell csatlakoztatni a robotot egy robotvezérlére, illetve hogyan kell csatlakoztatni
a tapkabeleket és foldelGvezetéket a robotvezérlore.

Robotkar i

AMP1 - AMP2
BPK

Robotvezeris  VEQye le a tapcsatlakozé fedelét az
' eldlapon.

Ch2

-~

300--400mim MGanyagbilincs
Vs MK-18M

Mdanyagbilincs | 300=400rmm

MEK=18M

Erintésviédelmi
AG 200V @ kapcsold

(NV)

-
.,

Muanyagblllncs, Mator

“ME-14M jelkabele S/
- Mianyagbilines CR751-D vezér&/CRTS1-0 wezérlﬁ-egység
MK-14N
Motor tapkabele Csatlakozdfedél H —Hﬂ‘E IEI-
Megjegyzés) Ez az abra csak Hlusztracié
vezérlSpult nélkil
M4 X 10
Rugos aisté \‘ . ; —~—————___ Tapcsaztakozd sorkapocs
! Fn!nldelﬁ-cs cﬂuam&
Lapos AL, Csatlakoz6fedél ( f t-i

Fﬁldelﬁkapn-csli
(PE} |

.Rnhntfﬁldelﬁkﬁhel (AWGH#11 (4.2
- mm?) vagy nagyobb) (Készitzen
eld egyet.)

*1) A robot oldalan a kabelt a fedél alatt taldlhatd aljzathoz csatlakoztassa
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> Tavvezérlé egység csatlakoztatasa

A tavvezerld egység csatlakoztatasa vagy levalasztasa alatt az aramellatast Kl kell kapesolni.
Ha BEKAPCSOLT aramellatas mellett nincs a rendszerben tavvezérld egyseg, vészleallito riasztas kapesol be.

Ha a robotot tavvezerld egyseg nelkll kivanja hasznalni, akkor csatlakoztassa a mellékelt vakdugaszt a tavvezérld

) oo

eqgység helyére. A vakdugasz csatlakoztatasa vagy levalasztasa kézben tartsa meg a dugaszt.
Alabb mutatjuk be a tavvezérlo egyseg csatlakoztatasi eljarasat.

1. Ellenérizze, hogy a robotvezérlé TELJESITMENY (aramellatas) kapesoldja Kl allasban legyen.

2. Csatlakoztassa a tavvezérld egyséq csatlakozddugaszat a robotvezérldn talalhato tavvezerlé egység csatlakozo aljzataba.

Tavvezérld egység csatlakozo aljzata

Vakdugasz

Az Arész
nagyitott
képe

Tavvezearld egysag

Rigzitafil

<Csatlakozok kapcsolasi eljarasa=

1. Ellendrizze, hogy a régzitd ful le van hajtva.
2. Tartsa meq a tavvezerld egysag csatlakozofejét es
rogzitse a vezerld csatlakozo aljzatahoz.

3. Kattanasig nyomja elre a tavvezérls egység csatlakozdjat.

A kattand” hang

azt jelzi, hogy a Hajtsa le a ragzitsfiilet.
csatlakozok
‘I illeszkednek. | (_I
.
Csatlakozo a Atavvezerld egyseg

vezerlon csatlakozdja

Csatlakozofej
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m Tavvezérlo egység nyelvi beallitasa
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Ez a rész ismerteli a tavvezerld egyseg kezelési nyelvének beallitasat.
A nyelvi beallitasok bemutatasahoz egy standard tavvezérlé egységet (R32TB) hasznalunk.
Az alapértelmezett nyelv az angol.

Az alabbi miveleti szimulacio segitségével allitsa at a nyelvet angolrdl japanra.

1. Configuration
2. Com. Information

1. GonTiguration
2. Gon. Informat ion

aA> 2> Rset

Uimutato
Lreitfrineadidns

Ezzel elvegezte a tavvezérld egyseg nyelvi
beallitasat.

LI

Bienrer] (D] () 1) (3]

(2]
FAN

A m gombra kattintva atlép a kivetkezd képernyére.
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m Nullpont beallitasa (Nullpontadatok beviteli médszere) )

A nullpont beallitasa olyan mUvelet, mely a pontos robotvezérlés érdekében minden tengelyhez megadja a

nullpontokat.
A termek vasarlasat kovetden meg kell adni a nullpontokat.

Ezt a beallitast akkor is el kell végezni, ha a hasznalatban I&v6 robot és vezérlé kombinacidjat megvaltoztattak.

Ez a fejezet ismerteti a nullpontadatok beviteli eljarasat, amelyet a robot els6 aktivalasakor kell elvegezni.

A nullpont beallitasahoz az alabbi miveleti szimulaciot hasznalja.

»0rigin data history table (Crigin Data History) Senal Mo ESB04008

<ORIGIN> DATA
CHANGE TO ORIGIN. OK?

_Yes [ IR

Felnagyitott LCD

BT . S .

B

Adat Atapérhalmam:l
D V1% 529
J1 0EDTYY
J2 27HLOX
J3 1CP55VY
Jd TEIMSY
J5 Z21%Z
J& A12%70
Madszar E E-N-5P E-N-5P

{O: O(Abécg), 0: Nulla)

Uimutato
Lreitfrineadidns

On befejezte a nullpont-beallitast.

B
69
= 3]
=) =]
11

& m gombra kattintva atlep a kovetkezo
képemydire.

iiesmarmese] (] ) HHH [
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> Példak a biztonsagi évintézkedésekre
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Egy robot hasznalatahoz elengedhetetien a megfelel biztonsagi dvintézkedések elvégzése.
A robotvezérldn ket vészleallitd aramkort kell kialakitani a sorkapcson, amelyen a felhasznald végzi el a

bekdtéseket. Biztonsagi ovintézkedeéseket alkalmazhat.

Biztonsagi dvintézkedéskent alakitsa ki az alabbi abran lathatd aramkort.

Vezérd vymunoupcm

1)
Sl InSLS] koK [ b CHUSRRD bemendazia

&) _]

ey 14_L | viaziobtint-kimenat

T e Sl

4 cantlakozdhaz azenas
12 ] | Qeemmeaiimenst oo, by randeltek, ami kit

rendszen hoz Wre mindkél
Betad viaziedlié sorkapcson. Erre felbdtenul
Bearwioe sz0ksbg van a kil rendszer
siisy 2 csatlakoztatisihoz
*2) Az abrin lathald, hogy a

16717 CHUSR2 caallakozdhoz kit
41 /83 }w sorkapocs ds kil rendszer
B inefozik (16T paldl o kil
sorkapcsol 168 é&s 17 Wezdmnid),
Erre feltitlendl szoksdg van o kit
rendszer ceotlpkoztathsdhoz

*3) TB wibszhedlliod gomb a vezbtriohaz caattakoztatva,
) Viiazlealild bemendti nald,

*5) Laed oz eazkor bekapesolindhoz tartozd Standasd mdszaki jellemadic kézikamvit.

"B) A robolvend s vharleallng gombia. (Ceak a vezdrdpult miazaki pellamesel )

T Avbaziedilind-bamanel drabkeld rebips arolghl a verddd belsd biztonadg reldvenbridjekint. Ha a véaz-

ladllitd-bamsaniel drzdkeld reltje Kl dlhdsba kapesol, a rendscer ds2lefi a whsziedllitisl, s a bixlonsdgi reld is
Kl dllasba kapcsol

«Részletesebb tajekoztatast a hasznalt eszkéztipus miszaki
jellemzéingl talal.

*Me alakitson ki olyan bekotéseket, melyek nem lathatok a
mUszaki jellemzékben vagy a kézikdnyvekben. Ha nem igy
tesz, az meghibasodast vagy hibas mikodést okozhat.

« A belsé aramkdr része egyszer(sitett.

« Az aramkdr kettds redundans.
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Ebben a fejezetben a kivetkeziket tanulta meg:

) oo

Eszkdzdk csatlakoztatasa

Tavvezérd eqység csatlakoztatasa
Tavvezerld egység nyelvi beallitasa
Nullpont-beallitas

Példak a biztonsagi ovintézkedésekre

Fontos pontok

A fejezetben tanult ismereteket alabb soroltuk fel.

Eszkdzdk csatlakoztatasa + Megtanulta az eszkizik csatlakoztatasat.

Tavvezerld egyseg + A tavvezérld egyseget akkor csatlakoztassa vagy valassza le, ha a robotvezerld
csatlakoztatasa KIKAPCSOLT allapotban van.

Tavvezerld egység nyelvi
beallitasa

- Megtanulta a tAvvezérld egység kezelési nyelvének beallitasat.

Mullpont-beallitas = Akkor szilkseges, amikor a robotot elGszor aktivaljak.

Biztonsagi ovintézkedések

+ Egy robot hasznalatahoz elengedhetetlen a megfeleld biztonsagi dvintézkedések
elvegzése.
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3. fejezet

PROGRAMOZAS
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> Az RT ToolBox2 bemutatasa
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robotok programfejlesztéséhez.

Hasznalja az ,RT ToolBox2" programalkotd és teljes mlszaki tamogatd szoftvert a MITSUBISHI MELFA ipari

Az RT ToolBox2 szoftver személyi szamitdgépekre készilt, és tamogatja a rendszerbeallitasi, hibajavito es
miké&dési szakaszokat. A szoftver segitségével létrehozhat és szerkeszthet programokat, a robot belizemelése elétt
ellendrzi a mlkddeési tartomanyt, megbecsili az Utemiddt, végrehajtja a hibajavitasi miveleteket a robot
aktivalasakor és Uzemelés kdzben feligyeli a hibakat és a robot allapotat.

L
LU L R
4 =i o = % 5§

Az RT ToolBox2 programablakai
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Munkahely letrehozasa, kommunikacios beallitas (USB) és csatlakozas )

bedllitasok elvégzését.

Praject name; | T

Communication satting

Send Timeout=S000msec
| Reoeve Timeout=30000msec
| Retry=3

Model Selection for Offire
Robot model: | FV-7F-D

Travel base setting for display

Traval base: MOt used

R/C type: CRND-7xx/CR75x-D w
Method:  |USB v

Language: é!"-'IELF.E'f.-EI.ﬂ.SI!_Z v v

Az RT ToolBox2 hasznalatahoz |&tre kell hozni egy munkahelyet és el kell végezni a kommunikacios beallitasokat.
Ez a tanfolyam bemutatja az USB csatlakozassal elvégzett kommunikacios beallitasokat.

A kovetkezd oldalon a megnyitott ablak alkalmazasaval szimulaljuk a munkahely |&étrehozasat és a kommunikaciés

Edit Project ]Y

COnly travel base information for display is set here. To change the
movament range of the travel axis, change the parameters,

Mielott a robotvezérldt és a személyi szamitogépet
csatlakoztatna egy USB-n keresztll, USB-
meghajtét kell telepiteni.

A részleteket az RT ToolBox2 kezikdnyve ismerteti.
Interfész fedele

O, =& . Il -

VezérlGpult

Akkumulatorcsatlakozo

Akkumulator
Akkumulatortarto

USB-interfész
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Munkahely letrehozasa, kommunikacios beallitas (USB) és csatlakozas )

% RT ToolBox? - Factory line 1 {Offline)

=l == Factory ine 1
Ef 30 Moriitor
= BRRc1
& & Offine
= 9 Backup
i+ [ Tool
BT} MELFA-3D Vision

UHHIEED

A [Workspace] ablakban megjelenik a projektfa, és az
JRC1" projekt lesz l&étrehozva alapértelmezettként.
Befejezte a program létrehozasat €s a kommunikacios
beallitasok elvégzését.

A D gombra kattintva atlép a kivetkezd képernydre.
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Programok irasa és mentése
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A programok irasa és mentése az RT ToolBox2 alkalmazasaval térténik.
Ebben a részben uj robotprogramot készit el személyi szamitogépen.

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

& J[ eat J[ ookt |
XvZ X ¥ z
£

Jont 1 12 13
<

e [0 g [l |

A kovetkezd oldalon a megnyitott ablak alkalmazasaval szimulaljuk a programirast &s a mentést.
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Programok irasa és mentése

& 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

S [orinepropey B
FEX e ot
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

Utmytatﬁ

Effu i kidind

Ezzel befejezte a program irasat és mentését.

A n gombra kattintva atlep a kivetkezd képernydre.

Feady SRows & Columns Qffine LI
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Programok atvitele a vezérlére ) 00c

A robot mikdédtetésehez egy mar |étrehozott programot el kell menteni a robotvezérlén.
Meg fogja tanulni, hogy miként vigyen at egy programfajlt a szemelyi szamitégéprol a robotvezérlére az RT ToolBox2

hasznalataval.

A kiovetkezd oldalon egy program atvitelét szimulaljuk a programkezeld ablak hasznalataval.

M Program Manager

ORobot @Robotl | 1:RC1{CRA-5xx) ~
(Seectonrebuse | |_ngven | Salaction rebuuss
Mame 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]

| coox || Mo || poete || menme || potect || compwe || gose |
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‘; RT ToolBox? F.—u'.illr',r lime 1 Onlinel
WorkSpace  View Online  Windosw  Help

B0 DRRHEEBEZCET 00 [ER S P
UM FRBRX T 55 &5 K
=

Sogee Destnzton

I Erowess...| | Bronse. ..
@ProEct | 1R w| OProect  1pc
ORobot [ 1/01(CRx Tio @Rcket | LRCICRAN-Ti) v
[ Selecaon release ] [ Refresh | Selectan release
Hama Simz Date Tima Mame Sr= | Date Tima
rest prg S5 Z01SM03/18  09ETE0 | TEST £50 15/03f18 1003509
T || || ) e
Free: 10818462131z [Bytes]  Free: I soveszan (or=s] | AL ELE
Fle: Ty |Flnbntpmi;rarn *.pra) w | Al typat Robot program {%.pra) i iy y
' Ezzel befejezte a program atvitelét.
I Cooy ” Moye I[ [elate I I Repame “ Erotect “Cumnars I I Closa I
A n gombra kattintva atlép a kovetkez6
képemydre.

Ready
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Ebben a fejezetben a kivetkeziket tanulta meg:
Az RT ToolBox2 bemutatasa
« Munkahely létrehozasa, kommunikacios beallitas (USB) és csatlakozas

* Programok irasa és mentése

Programok atvitele a vezérlore

Fontos pontok

A fejezetben tanult ismereteket alabb soroltuk fel.

Az RT ToolBox2 « Bz a szoftver tamogatja az dsszes szakaszt, beleértve a rendszerbeallitast, hibajavitast és
bemutatasa mikddtetest.

Munkahely letrehozasa, -
kommunikacios beallitas = On megtanulta a munkahely letrehozasat s a kommunikacios beallitasok elvegzeset.
(USB) és csatlakozas

Programok irasa és
mentése

+ On ismereteket szerzett a programok irasaval és mentésével kapcsolatban.

Programok atvitele a * Megtanulta, hogy mikent vigyen at egy programfajlt a személyi szamitogeprdl a
vezerldre robotvezeérlore.
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A 4. fejezet a tavvezérld egyseggel iranyitott robotmiveleteket ismerteti.
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Ez a fejezet a tavvezerld egység (R32TB/R33TB) alkatrészeinek nevét és funkcidjat ismerteti.

[ Alkatrészek neve és funkcioja ]

Mozgassa a kurzort az egyes alkatrészekre a tablazatban vagy a tavvezérlo egység abrajan, igy kiemeli az adott alkatrészt

vagy leirast.

= -

[(@) [ [Emergency stop] lmposoié | [ A robotszerve OFF allasha kaposol, és a mikédés azonnal sl
@ | [Enable/Disabla] kapcsold | | Ezzal & kapceolival be- wagy kikapcsolhatjs & robotmivelstekst a tavwazérld egysaggel. |
Engedélyazd kapcsold Ha az [Enable/Dizsable] kapesold bakaposolt llésban van, és a gombot falengedts

(3-allas0 ka posola) vagy nagy erdvel mpomta le, 8 smervo Kl Slldsba kapcsol, és a robot azonmal ledll .
[@][ Lco kislzamnel || & robat dllapata és a kilénbézd meniik jslannek mag. |
[B][ Arapotisizs lampa || A robet vagy & T/B éllapots jelenik meg. |
[&][F11. F21, F31. [F41 gomb || végrehsjtia az LCD képemyén akiualisan megjslend funkcidnsk magfelsls mivelstst |
[FUNCTION] gomb g;r:h%ir;lnb;i:lsaf:ﬂtgﬁggﬂazﬁk kozidtt, 85 madositia az [F1]. [F2], [F3] és [F4]
[&)][ =ToP) gomb || Ez Ieéllitia & programet &s Iedlisig lassitia a robotot. |
| @] || Ezek & gombok madasitisk & robot sshessépanek titvezérdési aranyst. |
[JOG (memmiad] g[_HTItI ] A jog UZEI.'I'II'I'IE'H.j s.zarint !'nc\g:gaﬁa g r!::bl::t-:rt.

{12 gomb [-X{J1 -8l [+CJ8]Fg) || Es numerikus érbék bevitalére szolgal.
| [sERVO] gomb || Hamegryemis eat 2 g, mikizben a [Ermtie kapeackit fncman kryormva targe, sk @ eiizen M it apsdl|
[z [ moriTor) gomb || Faliigysieti médba kapcsal, 4= megjslenik a feligysist menii. |
[ [ woc] gomb || Jog médba kapesol, és & jog lizemmadst jelenti meg & képemys. |
[l [ HanD) gomb || Fogs madba kapescl, és a foga iizemmadjat jelenti meg & képemys. |
[CHARCTER] gomb Eﬁztmnki:suﬁa 8 szerkesztbkepamydt, &5 atvalt a szamok &s az abacé
| [RESET] gomb | | Tirdi a hibdikat. Wégrehajia a program visszadllibiesdt meg exta gombot ax [EXE] gombbal egylit rr_,n:rnpln.l
(@@ [ rrue—ii—1 gomb || & jelzatt irdnyba mozgatia a kurzort. |
[ [ ccLeAR] gomb || Egy karaktert térél a kurzorpozicidhél. |
@ | [EXE] gomb ||  bevitesi mivetetet gz, Amig exta gambet lemyamva tertia, = mbet kimvetien izemmédsan mazog

s Ha szamok vagy karakbsrsk bevitels engedélyezett, a gomb megnyomasskor megjelanik
Szam-/karaktergomb agy sz8m wagy harakiar,
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Ebben a fejezetben a robotot manualisan kell mozgatni a tavvezérld egység segitségével, igy ellendrizhetd a robot megfeleld

mikodése.

A robot manualis mik&dtetését nevezzilk .jog Gzemmddnak”. Ez az dzemmadd magaban foglalja a JOINT jog miveletet, mely az
egyes tengelyeket mozgatja, az XYZ jog mlveletet, amely az alap koordinatarendszer mentén mozgatja a robotot, a TOOL jog
muveletet, amely a szerszam koordinatarendszere mentén mozgatja a robotot, valamint a CYLINDER jog miveletet, amely

kérpalyan mozgatja a robotot.

Amikor a robotot valéban manualisan mozgatja, tartsa lenyomva a tavvezérlé egység hatoldalan talalhaté 3-allasq

[Bekapcsolas] kapcsoldt.

(Ha elengedi vagy erfsen megnyomja ezt a kapcsoldt, akkor a
robot szervo KIKAPCSOL. A jog mivelet végrehajtasa kézben

csak enyhe nyomast gyakoroljon a kapesoléra.)

A minden egyes jog mlvelet elvégzéséhez az alabbi mlveleti

szimulacidt hasznalja.

<CURRENT> JOINT 100% P5

X:+977. 45 A -180.00
Y: +0.00 B: +89.85
LE:+QEB. 24 G:+180. 00
1: :

Utmutato\\

A [+Y(J2)] gomb megnyomasa pozitiv iranyba
mozgatja a kart az Y-tengely mentén.

A [-Y(J2)] gomb megnyomasa negativ iranyba
mozgatja a kart.

Ellendrizze a mikodést, és kattintson a ﬂ gombra a
képemyd jobb felsd sarkaban, igy atlép a kovetkezd

képemydre.

i) (2] () ) (3]
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Ha a robothoz kar is csatlakozik, a robotkar végét ellendrzépontként beallitva javithatja a robot mikédését.

Ebben az esetben a szerszamadatok beallitasat is el kell végezni.
Az adatokat harom beallitasi eljarassal adhatja meg.

* MEXTL paraméter

= Szerszamutasitasok a robotprogramban

= Szerszam szamanak beallitasa M_Tool valtozonak (A MEXTL1 - MEXTL4 paraméterek értékei a szerszamadatok.)

[ Mlveletek a szerszam beallitasa el6tt és utan |

A szerszam beallitasa elott

A szerszam beéllitasa utan
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Ez a rész a szerszambeallitast szimulalja.

L

T et T |
uMIT3UER3A]

1

CPARAMETER>
(AT A
100, 00

NANE [ MEXTL
ELEL3 ) )

[ D474 [ Frev ERGER et N CLOSE |

A paraméter beallitasahoz az alabbi mlveleti szimulaciot hasznalja. a MEXTL paraméter alkalmazasaval.

<PARAMETER> NAME ¢ MEXTL )

DATA ELEC3 )

("100. 00 )
Prev IERPK CLOSE

Uimutato
Lreitfrineadidns

On befejezte a szerszambeallitast.

& n gombra kattintva atlep a kovetkezo
képemydire.

iiesmarmese] (] ) HHH [
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Ez a fejezet ismerteti a robothoz csatlakoztatott fogd nyitasi/zarasi miveletét.

Standard beallitas mellett a tavvezerlé egység négy fogd nyitasat/zarasat tudja elvégezni. Az 1. fogd a C-tengelyhez,
a 2. fogd a B-tengelyhez, a 3. fogd az A-tengelyhez és a 4. fogod a Z-tengelyhez van hozzarendelve. A [+] gomb megnyomasa

nyitja, és a [-] gomb megnyomasa zarja a fogokat.

Az 1. fogb nyitasahoz/zarasahoz az alabbi mlveleti szimulaciét hasznalja.

<HAND> =+ G HAND1 + 7 HAND4

+B:HAND?Z + X HANDS

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

SAFE [ ALTGN [T

Utmitato W

OUT-900 jelzi a fogd open/close allapotat, és az IN-800
jelzi a fogo ONVOFF allapotat, a bemeneti ellendrzsjelen.
Myomja meg a [+C] gombot az 1. fogé nyitasahoz, és a
[-C] gombot a zarasahoz.

Ellendrizze a mikddést, és kattintson a ﬂ gombra a
kepernyd jobb felsd sarkaban, igy atlép a kivetkezd

kepermnydre.

imae) (2] () ) 3]
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<HAND> =+ G HAND1 + 7 HAND4

+B:HAND?Z + X HANDS

+ A HAND3 =Y . HANDG
176543210 1765643210

UT-0000000000 INOO000000
AL1GN [T

L]

[Xoa] oxin
~ron] v

L)
*
=
-
1
-

L.l
3
.
!

RE
H

;

A robothoz csatlakoztatott fogo helyzete 90 fokos szdgeltérésekkel allithato.

Ez a funkcio a robotot olyan poziciéba mozgatja, ahol az aktualis pozicié A, B és C komponensei a lehetd legjobban
megkdzelitik a 90 fokos szbgértékeket.

A fogd helyzetének beallitasahoz az alabbi miveleti szimulaciot hasznalja.

Utmitato W

On befejezte a fogd helyzetének beallitasat.

A n gombra kattintva atlep a kovetkez6
képemydre.

imae) (2] () ) 3]
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CPROGRAN> 1 100%
4 Moy P

B

AR

£
16

; EBE?E?THE
JOEE[E

gl

Miutan a robotot jog mivelettel vagy mas modszerrel a kivant pozicidba mozgatta, ezt az allast poziciovaltozéként mentheti
el a programban. A poziciot feltlirja (modositja) a rendszer, ha a beprogramozast mar elvégezték elézéleg. A
beprogramozasra két eljaras hasznalhato: a parancsszerkeszlo képernyd és a pozicidszerkeszid képernyd.

A beprogramozas elvégzéséhez a parancsszerkesztd képernyd mlveleti szimulacidjat hasznalja.

<PROGRAM:>
4 Mov P4
o Moy Pa
6 END

EDIT MMDELETE LA [NSERT I TEACH g

1 100%

Uimutato
Lreitfrineadidns

On befejezte

& m gombra kattintva atlep a kovetkezo

képemydire.

a beprogramozast.

iiesmarmese] (] ) HHH [
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Mielétt elkezdené a robot automatikus mikédtetéseét, a program lépéseit egyenként végrehajtva ellendrizze a mlkédést.

A minden egyes |épes végrehajtasanak ellendrzéséhez az alabbi miveleti szimulaciot hasznalja.

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

123

100%

BWD B

®

388 (
188

*
=
o -
£
-

D =

2
[
E3
| [€
=

Utmtitato\\

On befejezte a mikodés ellendrzését (végrehajtas
lIépésenként).

& n gombra kattintva atlep a kovetkezo
képemydire.

i) (2] () ) 3]
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Ebben a fejezetben a kivetkeziket tanulta meg:

« Tavvezerld egység alkatrészeinek neve és funkcidja
« Jog Uzemmod a tavvezerld egységen

+ Szerszambeadllitasi eljaras

« Fogd nyitasalzarasa, fogo helyzetének beallitasa

« Mdkodés ellendrzése (végrehajtas lépésenként)

Fontos pontok

A fejezetben tanult ismereteket alabb soroltuk fel.

Tavvezerld egység B
alkatrészeinek neve es = On megtanulta a tavvezerd egyseg alkatreszeinek nevet es funkciojat.
funkcidja

Jog lzemmod a
tavvezeérls egysegen

+ On megtanulta a jog Gizemmodot és a tavvezérld egységgel végzett mozgatast.

SR ECEHEEREEIEEM «+ On megtanulta a szerszambeallitasi eljarast.

Fogo nyitizar, -
fogd helyzetének « On megtanulta nyitni/zami a fogot, valamint a fogo helyzetenek beallitasat.
beallitasa

Mikodés ellendrzése

(végrehajtas lépésenként) = On megtanulta a mikddes ellendrzéset, lepesenkent vegrehajtva.
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Az 5. fejezet a robot automatikus miikédesét ismerteti.
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Ez a fejezet a vezérlbpult alkatrészeinek nevét és funkcidjat ismerteti.

[ Alkatrészek neve és funkcioja ]

Mozgassa a kurzort az egyes alkatrészekre a tablazatban vagy a vezérldpult abrajan, igy kiemeli az adott alkatrészt vagy
leirast.

ﬂ Megnevezes Leiras

| a || START gomb ||"-.-‘egrehajt]a a programot es mikddteti a robotot.
| 2 || STOP gomb ||Azn:mnal ledllitja a robotot. A szervo nem kapcsol Kl |
| @ || RESET gomb || Térli a hibakat. |
@ ijszleé[litﬁ Ez a kapcsolo allitia le a robotot véshelyzetben. A szervo
pcsold KIKAPCSOL.

Ez a gomb atvaltja a vezérlSpult kepernydit az alabbi
(5) || CHNGDISP gomb ||sorendben: ,override” — _line number” — _program No." —
Juser information” — manufacturer information”.

Leallitia az eppen futd programot az utolso somnal vagy az

|| END gomb EMND parancsnal.

| @D | | SVWO.ON gomb | |BE aliasba kapcsolja a szervo aramellatasat. (A szervo BEKAF'CSDL.H

| 8 || S\WO.OFF gomb | |KI allasba kapcsolja a szervo aramellatasat. (A szervo KIKAPCSOL.) |

@ STATUS MUMBER|| Az alarm Mo., program No., override value (%), stb. jelenik
{Kijelzdpanel) meqg.

|['.Izemmujd'.ra'ltuj kapcsdc':” Ez a gomb modositja a robot lzemmaodijat. |

|

UPR/DOWN gomb Ezzel a gombhbal felfelé vagy lefele gorgetheti az
il g g ay gorg
ALLAPOTSZAM® kijelzépanelen megjelend adatokat.

i@ T/B csatlakozad

alizata A TIB csatlakozashoz kijeldlt csatlakozo aljzat.

| 13 || Interfész fedele | |Az USB-interfész és az akkumulator fel van szerelve.
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Ez a fejezet ismerteti a vezérlGpulton végezhetd miveleteket.
A fejezetben bemutatjuk, hogy miként modosithaté a mikédési sebesséq, illetve indithatd el a program.

A program inditasahoz az alabbi miveleti szimulaciot hasznalja.

Utmtitato\\

Megismerte a vezerldpulton elvegezhetd
miveleteket.

& n gombra kattintva atlep a kovetkezo
képemydire.

Cittasrermees) (2] (<) A1) 5
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Ebben a fejezetben a kivetkeziket tanulta meg:

« Vezerlgpult alkatrészeinek neve és funkcidja

« Vezérlbpulton végezhetd mlveletek

Fontos pontok

A fejezetben tanult ismereteket alabb soroltuk fel.

Vezerlopult alkatrészeinek

- + On megtanulta a vezérltpult alkatrészeinek nevét és funkcitjat.
neve es funkcidja

Vezearldpulton végezhetd
miiveletek

+ Megismerte a vezér6pulton elvégezhetd miiveleteket.
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A 6. fejezet a robot hosszu, és problémamentes Uzemeltetéséhez szllkséges karbantartast és ellendrzést ismerteti.
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A karbantartas és az ellentrzés magaban foglalja a napi és idGszakos ellendrzéseket. Ellentrzésekre a hibamegeltzés miatt

van szlkség,
a biztonsagos és hosszan tartd hasznalat biztositasa érdekében.

Alabb lathatd az ellenérzélista a karbantartasi és ellenérzési ciklusok elvégzésehez.
[ Karbantartasi és ellenérzési ciklus ] (RV-2F-Q/D esetében)

< Ellenfirzés (temezése > < Becsiilt ellendrzési ciklus >

Egy miiszakra
8 ora/nap * 20 nap/hdnap ¥ 3 honap = kb. 500 dra
10 éra/nap * 20 nap/honap * 3 honap = kb. 600 ora

dra

ket miszakra

af
@ 15 gra/nap % 20 nap/honap % 3 honap = kb. 1 000 ora
[ Megjegyzés |
Ahogy fentebb is lathatd, két miiszak esetében 3 havi
100 ellendrzést,
6 havi ellenérzést és 1 éves ellendrzést kell elvégezni, amint
az idoszak feléhez ert.
1500 dra

1 dves ellendrads

1 dvies ellentrzds | 3 dves ellendrzés

Ozemelési idb
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[ Ellen6rzési tétel | (RV-2F-Q/D esetében)
< Napi ellenérzési tétel =

Az aramellatas BEKAPCSOLASA elétt (Az aramellatas BEKAPCSOLASA elétt ellendrizze az alabbi tételeket.)

Bllendrizes, hagy a robol besrersiéséher hasondlt anyds csavarok nem lazak f‘u-'lzualls ellenirzds)

Szoritsa meg az anyas csavarokat megfelelGen.

Ellendrizze, hogy & burkolatokon nincsenek meglazull csavarok, (Vizudlis ellenirzds)

Szoritsa meg a csavarokat megfelelden.

Ellenbrizze, hogy a fogd rigzitd csavarai nem lazék (Vizudlis elienirzds)

Szoritsa meg az anyas csavarokat megfelelGen.

Bl | | =

Ellendrizze, hogy a tapkabel megfelelten csatlakozik.
(Vizualis ellendrzes)

Csatlakoztassa stabilan a kabelt.

n

Ellendrizze, hogy a robotot s a vezerlot dsszekidtt kabelek
stabilan csatlakoznak. (Vizualis ellendrzés)

Csatlakoztassa stabilan a kabelt.

Ellendrizze, hogy nincs repadas vagy idegen targy a roboton, illetve
nincs olyan targy, amely akadalyozhatna a robot mozgasat.

Cserélje Ujra a hasznalt alkatreszeket, vagy tegyen
atmeneti [épéseket a hibajavitashoz.

Ellendrizze, hogy a robottesten nem lathato zsirszivargas
jele. (Vizualis ellendrzes)

Tisztitsa meg a robotot és vegezzen zsirzast.

Ellendrizze, hogy a sdritett levegds rendszer magfeleld allapotban van.
Ellendrizze, hogy legvezetak timitettsege megfeleld, és nem gydlt fel
kandenzviz a tartalyban,

a tomldk nem tirtek meg, és a sdritett levegdellatas megfelald.

(Vizualis ellencrzes)

Tegyen lepéseket a kondenzacio vagy a
levegdszivargas megelézese erdekeben (vagy
cserélje az alkatrészeket).

Az aramellatas BEKAPCSOLASA utan (Figyelje meg a robotot BEKAP

CSOLT allapotban).

1

Ellenérizze, hogy robot aramellatasanak BEKAPCSOLASA
nem okoz rendellenes mikddest vagy zajt.

Lasd a hibajavitas részt.

Uzemelés kézben (Sajat programjat hasznlja.)

1

Ellenfrizze, hogy az Gzemelési pozicid nem tér el a beallitasi értékidl

Ha eltérést észlel, ellendrizze a kivetkezBket

1: Ellendrizze, hogy a beszerelézéhez hasznalt anyas csavarok szorosan

tartanak.

2: Ellendrizze, hogy a fogd rdgzitd csavarai szorosan tartanak

3: Ellendrizze, hogy a robot konll a befogéelemek nem mozdultak el.

4: Ha a pozicié nem megfelald, olvassa el a "Hibajavitis" részt és
végezze el a megfeleld ellendrzéseket &3 javitasi 1&pésaket

Lasd a hibajavitas részt.

Ellenfrizze, hogy nincs rendellenes mikddés vagy zaj Wizudlis ellendrzés)

Lasd a hibajavitas részt.
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[ Ellen6rzési tétel | (RV-2F-Q/D esetében)

< |dészakos ellendrzdlista >

1 havi ellendrzési tétel
1 | Ellendrizze, hogy a robottesten hasznalt csavarok és anyas Szoritsa meg az anyas csavarokat megfelelSen.
csavarok szorosan meg legyenek huzva.
2 | Ellendrizze, hogy a csatlakozo rogzitd csavarjait es a Szoritsa meg a csavarokat megfelelden.
sorkapocs csavarjait stabilan meghuzta.
3 | Vegye le az dsszes fedelet, ellendrizze, hogy nem lathatok Keresse meg az okot és szlntesse meg.
surlodas okozta karcolasok és nincs idegen anyag a Ha a kabel komolyan megsériilt, vegye fel
kabeleken. a kapcsolatot a MITSUBISHI szervizzel.
3 havi ellendrzési tatal
1 | Ellendrizze, hogy a vezérmiiszij feszessage megfeleld. Ha a szij til feszes vagy laza, akkor allitson rajta.
6 havi ellendrzési tatal
1 | Ellendrizze, hogy a vezérmiszij fogazott része nem kopott. Ha a fogak jelentds mértekben csorbak vagy
kopottak, cserélje a szijat.
1 éves ellendrzesi tatal
1 | Cserélje a tartaléek akkumulatorokat a robotban. Lasd a 6.4 fejezet Akkumulatorcsere eljaras™ reszt
az akkumulatorok cseréjéhez.
3 eves ellendrzesi tétel
1 | Kenje meg zsirral a fordulatszam-csékkentd attéteket Lasd a 6.3 fejezet Zsirzasi eljaras” részt a zsirzas
mindegyik tengelyen. elvégzésehez.
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A szlird a vezérlbbe van beszerelve.

Alabb mutatjuk be a sz(iré tisztitasi eljarasat.

Gt

Ezzel befejezte a szlird ellendrzeéset és tisztitasat.

A m gombra kattintva atlép a kovetkezo
képemydre.

4 >




MELFA Basic and Maintenance(FD Series)_HUMN =
o
Zsirzasi eljaras ) 0oe

Az alabbi abra mutatja a zsirzasi pontokat és azok csereeljarasait. (RV-2F-Q/D esetén)
(Az eljaras tipusonként eltérd lehet. A részleteket lasd a hasznalt modell kézikényvében.)

Je-tengely kentfurata (hajtomi)

|

Ji-tengely kenﬁfurata. @E l'

(Fordulatszam-
csokkentd attétel) A nézet

J5-tengely kendfurata ‘:?‘

|

J1-tengely kendfurata
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[ Robotkar ]

A robotba abszolut kodolé van beszerelve, amely minden tengelyen észleli a pontos poziciét.

KIKAPCSOLT aramellatas kézben a kidold pozicidadatainak tarolasardl tartalék akkumulatorok gondoskodnak.

Az akkumulatorokat a termék kiszallitasakor szerelik be. Ezeket a fogydeszkizdket kb. évente egyszer kell cserélni.

Ha a lemerllt akkumulatorokat cserélték, az ABS nullpontok beallitasat el kell végezni, a 6.5 részben leirtak szerint.

Az akkumulator cseréjét az alabbi vided mutatja be.
(Az eljaras tipusonként eltérd lehet. A részleteket lasd a hasznalt modell kézikényvében.)
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[Vezerld |
A robotvezérld programokat és paraméteradatokat tarol.
KIKAPCSOLT aramellatas kézben a robotvezérldben tarolt programok és egyeb mentett adatok tarolasardl tartalék

akkumulator gondoskodik.
Az akkumulatort a termék kiszallitasakor szerelik be. Ezt a fogybeszkizt kb, évente egyszer kell cseréini.

Az akkumulator cseréjét az alabbi vided mutatja be.
(Az eljaras tipusonként eltérd lehet. A részleteket lasd a hasznalt modell kézikényvében.)
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Amikor a robot nullpont-beallitasat elsé alkalommal elvégzik, a MITSUBISHI MELFA ipari robot eltérési értékként régziti
a nullpont szégpoziciéjat a kédold egy fordulata alatt. Ha a nullpont beallitasat

az ABS (abszolut) nullpont-eljarassal vegzik el, ez az érték szlri ki a nullpont-beallitasi miveletek eltéréseit

és allitja vissza pontosan a kezdeti nullpont-poziciot.

Ha az akkumulator teljesen lemerll és a szallitasnal megadott nullpontadatok térlédtek, akkor a nullpontot Gjra be kell allitani.
Ez a fejezet mutatja be az ABS maodszert, amelyre a visszaallitashoz szlkseg lehet.

<ABS>
l".ll").l.l-:}.'_.:'!. i ] J ) J(] (1 %
]

Juuuiio

Ezzel elvégezte a nullpont beallitasat ABS
modszerrel.

A m gombra kattintva atlép a kivetkezd
képemydre.

ﬁgﬁﬂﬁ}f&mﬂfﬁ“‘, @1 & % &
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Ez a fejezet mutatja be a nullpont beallitasat befogdk segitségével.
Ha a robotban motort kellett cserélni, vagy a robotpoziciék nem kézpontosak, a nullpontokat Gjra be kell allitani. Ez a fejezet
mutatja be a befogd modszert, amelyre a visszaallitashoz szilkség lehet.

A befogokkal végzett nullpont-beallitasi modszert az alabbi vided mutatja be.
(Az eljaras tipusonként eltéré lehet. A részleteket lasd a hasznalt modell kézikényvében.)
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Karbantartas és ellentrzés

Szird
vizsgalataltisztitasalcseréje

Zsirzasi eljaras

Akkumulatorcsere eljaras

ABS nullpontok beallitasa

MNullpontok beallitasa
befogd modszerrel

> 6sszefoglalés

) oo

Ebben a fejezetben a kivetkeziket tanulta meg:

Karbantartas és ellendrzés

Sz(rd vizsgalata/tisztitasal/csergje
Zsirzasi eljaras

Akkumulatorcsere eljaras

ABS nullpontok beallitasa

Nullpontok beallitasa befogd modszerrel

Fontos pontok

A fejezetben tanult ismereteket alabb soroltuk fel.

Ertékesités utani szolgaltatas

A Mitsubishi Electric System & Service Co.,
Ltd. lesz a kapcsolattartd a javitast és
ellendrzést magaban foglalé karbantartasi
szolgaltatasok esetében. Kérjlk, forduljon a
Mitsubishi Electric System & Service Co.,
Ltd. helyi képviseletéhez.

* Megtanulta a karbantartasi és ellendrzési ciklusokat &s az ellentrzesi teteleket.

Megtanulta a sz0rd vizsgalatara, tisztitasara és csergjére hasznalt eljarasokat.

Megtanulta, hogyan kell elvegezni a robot zsirzasat.

Megtanulta, hogyan kell akkumulatorokat cserélni a robotban és a robotvezérében.

Megtanulta elvégezni a nullpont beallitasat ABS modszerrel.

Megtanulta elvégezni a nullpont beallitasat befogokkal.
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Teszt Zaroteszt ) 00

Most, hogy elvégezte a MELFA IPARI ROBOTOK UZEMELTETESENEK ES KARBANTARTASANAK ALAPJAI (F
SOROZAT, D TIPUS) tanfolyam ésszes leckéjét, készen &ll a zar6 teszt elvégzésére. Ha barmely téma nem vilagos az On
szamara, akkor hasznalja ki a lehetfséget, hogy ismét attekintse az adott témat.

Osszesen 12 kérdéskdr (57 tétel) szerepel a zard tesztben.

A zard tesztet tetszdleges alkalommal elvégezheti.

A teszt pontozasi médszere

A megfelelé valasz kivalasztasa utan ne felejtsen el a Valasz gombra kattintani. Amennyiben ezt elmulasztja, a
teszt nem lesz lepontozva.

(Megvalaszolatlan kérdésként lesz kezelve,)

Ponteredmények

A helyes valaszok szama, a kérdések szama, a helyes valaszok szazalékos aranya, és a megfelelt/nem felelt
meg eredmények megjelennek az eredmeénylapon.

Helyes valaszok: 12

Ahhoz, hogy megfelelien a
teszten, a kérdések 60%-ara
helyes valasz kell adni.

Osszes kérdés: 12

Szazaléek: 100%%

Folytatas Ellenérzés

« Kattintson a Folytatas gombra a teszt befejezéséhez.
« Katlintson az Ellenérzés gombra a teszt attekintéséhez. (Helyes valaszok attekintése)
« Katlintson az Ismétlés gombra, ha szeretné tébbszir megismételni a tesztet.
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MITSUBISHI MELFA ipar robotok konfiguracidja

Az alabbi szdveg a MITSUBISHI MELFA ipan robotok konfiguracidjat ismerteti.
Taoltse ki az ures helyeket a megfeleld lehetdseggel.

A MITSUBISHI MELFA ipari robotok két tipusa:| --Select-- v ami egy fuggdleges, tdbbcsuklds tipus, és
—-Select—- ¥ ami egy vizszintes, tobbcsuklos tipus.
Két tipusu robotvezérldvel hasznalhato: | v ami egy onallé robotvezérld, és| ¥ amiegy iQ

platform-kompatibilis vezérld.

Valasz ] [ Vissza
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Robotmodell neve

Valassza ki annak a modellnek a nevét, amelyik megfelel az egyes jellemziknek.

Robot miszaki jellemzbi Tipusnév

Fuggdleges tobbcsuklos tipus, D-tipus, 7 kg terhelhetéséggel —Select—- |v|
Vizszintes tobbcsuklos tipus, D-tipus, 6 kg terhelhetdseggel —Select- v
Figgdleges tobbcsuklos tipus, Q-tipus, 7 kg terhelhetéseggel, _Select- | v
hosszu karos :
Vizszintes tobbcsuklos tipus, Q-tipus, 12 kg terhelhetdseggel -Select-- |

Valasz ] [ Vissza
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Nullpont beallitasa tavvezérlé egyseggel

A kovetkezd sziveq ina le a tavvezeérld egység és a tavvezerld egyseqggel végzett nullpont-beallitas dsszefuggéséet. Toltse
ki az ures helyeket a megfeleld lehetiséggel.

A tavvezérld egység csatlakoztatasa vagy levalasztasa alatt az aramellatast,  —Select-- v kell kapcsolni. Ha

—Select-- v aramellatas mellett nem csatlakozik tavvezérld egység a vezerldre, vészleallito nasztas kapcsol be.

Ha a robotot tavvezérld egység nélkal kivanja hasznalni, akkor csatlakoztassa a mellékelt

--Select-- v atavvezerld egyseg helyére.

A robot beallitasa kiizben a —-Select-- v (adatbevitell modszerrel) a tavvezéerld egyseggel kell elvégezni.

Ez egy olyan mivelet, mely a pontos robotvezérlés érdekében minden tengelyhez megadija a nullpontokat.

Valasz ] [ Vissza
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Tavvezérld egység nyelvi beallitasa

1. A tavvezérld egység bekapcsolasahoz egyszerre nyomja le az [F1] gombot és az. —Select--

Az alabbi szdveq irja le a tavvezérld egység nyelvi beallitasat. Valassza ki az Ures helyekhez a megfeleld lehetdséget.

v atavvezerld egységen.

2. A beallitasi nyitoképemydn nyomja meg az [F1] gombot az 1. Configuration” kivalasztasahoz.

beallitas képernyd megjelenitéséhez.

4. Ajapan nyelv kivalasztasahoz nyomja meg az [F1] vagy --Select-—- v . Ezzel megkelni a

képernyon.

5. Nyomjameg az -—-Select—- v a beallitas megerdsitéséhez.

6. Nyomja meg az [EXE] gombot a kilépési képernyd megjelenitéséhez.

7. Nyomja meg az [F1] gombot a beallitas, --Select- v

8. Az [EXE] gomb aktivalja a tavvezérld egységet, a beallitott nyelvet hasznalod kijelzdvel.

| Valasz | | Vissza

3. Amegjelend képernydn valassza az| --Select-- ¥ lehetdseget, ehhez nyomja meg az [F1] gombot a nyelvi

v lehetiség a
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Az RT ToolBox2 funkcioi

Az alabbi tablazat sorolja fel az RT ToolBox2 funkciit.
Valasszon o jelet a helyes, és x jelet a helytelen leirasokhoz.

Funkcio Valasz

Robotprogramok |étrehozasa _ v
Jog mivelet a roboton _ v
Robot mikddési tartomanyanak ellenérzése _ v
Robotok utemidejének becslese . v |
Manualis és automatikus robotmiveletek kozti valtas . v |

Valasz ] [ Vissza
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RT ToolBox2? mikddtetése

Az alabbi szdveq irja le, hogy miként hozhat |étre programot RT ToolBox2 segitségével, illetve miként viheti at a programot
a robotvezérlore. Valassza ki az ures helyekhez a megfeleld lehetdseget.

1. Aktivalja az, —-Select—- » -t

2_Hozzon létre 0] -—-Select-- v |

3. A projektbeallitasi ablakban konfiguralja a kommunikacios beallitasokat a robotvezérldvel folytatott adatatvitelhez.

4. Valassza az [Offline] — [Program] lehetiséget a menibdél, és hozzon létre (] programfajit a program| --Select-- v |

9. A szerkesztendd programot| -—-Select-—- v a személyl szamitogépre.

6. —Select- ¥ aprogramot a szamitogéprdl a robotvezérldre.

Valasz ] [ Vissza
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Tavvezérld egység alkatrészeinek neve

Valassza ki a tavvezérld egység azon alkatrészeinek nevét, amelyekre szukség van az alabbi miveletek elvégzéséhez.

Mivelet Megnevezés

—Select-- v

A kapcsolo KIKAPCSOLJA a robotszervot és azonnal leallitja a robotot,
figgetlenul attol, hogy a tavvezéré egységet bekapcsolta-e

A kapcsoloval be- vagy kikapcsolhatja a robotmiiveleteket a tavvezérld
eqgyseggel.

—Select--

Ha manualis modban elengedi vagy erdsen megnyomja ezt a kapcsolot,
akkor a robotszervo KIKAPCSOL.

A robotszervo BEKAPCSOLASA mellett elvégezhetd miveletekhez, példaul
a Jog mivelethez, ezt a kapcsolét finoman nyomva kell tartani.

—Select--

Ezek a gombok modositjak a robot sebességének tulvezérlési aranyat.

—Select-- v

Valasz ] [ Vissza
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Mivelet ellendrzése tavvezerlt egységgel

A kovetkezd sziveq ina le, hogy miként ellendrizhet egy programot a tavvezerd egységgel. Valassza ki az Ures helyekhez
a megfeleld lehetdséget.

1. Nyissa meg a| —-Select-—- v a programhoz.

2. Nyomjameg a| --5Select-- v az FWD" és BWD" lehetdségek megjelenitéséhez a képernyd aljan lathato
funkcidmenuben.

3. Tartsa kdnnyedén lenyomva az | --5elect-- ¥ &s nyomja meg a [SERVO] gombot a robotszervo BE

allasba kapcsolasahoz.
4. Mikozben lenyomva tartja az [F1] (FWD) gombot, az a |épés lesz végrehajtva, amelyre a kurzort helyezte. Ha a gombot
elengedi egy mivelet kizben, a mivelet megszakad.

5. Miivelet kzben a| -Select-- v vilagit a vezérldpulton. Amint egy lépést végrehajtott, a [Q4] hez tartozo LED

KIKAPCSOL és a —Select—- ¥ gomb vilagit. Ha a gombot felengedi, a tavvezeérld egység képernydjéen a kurzor a

kivetkezd lepésre valt.
*Biztonsagi okokbdol alacsony tulvezérlési értéket adjon meqg.

6. A mikddés ellendrzéséhez leépésenként ismételje meqg ezt az eljarast.

Valasz ] [ Vissza
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Vezérldpult alkatrészeinek neve

Valassza ki a vezérldpult azon alkatrészeinek nevét, amelyekre szikség van az alabbi miveletek elvégzéséhez.

Mivelet Megnevezés

Programokat futtat a robot miikodtetésehez. _Select .

A programok folyamatos tzemmodban futnak. — '
Leallitja az éppen futd programot az utolso leépésnél vagy a _Select- v
BEFEJEZES parancsnal. ' '
Tarli a hibakat. —Sciock =
Ezzel ugyanakkor megszakitja és visszaallitja a programot. elect- -
Leallit)a azonnal a robotot. A robotszervo nem kapcsol K. _ —Select-- v

Valasz ] [ Vissza
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Automatikus mikdédési eljaras

A kovetkezd sziveq inja le azt az eljarast, amellyel elindithatja a robot automatikus mikodését. Valassza ki az lres
helyekhez a megfeleld lehetdséget.

1. Allitsa a| —Select-- v atavvezérld egységen DISABLE” allasba, és allitsa a [MODE] kapcsolot a vezérldn

—Select-- | ¥ allasba.

2. Ellenérizze, hogy az| —Select— v jelenik meg a robotvezérld STATUS NUMBER kijelzdjén.

Nyomja meg a [DOWN] gombot a milkédési sebesség csiokkentéséhez.

3. A[CHNG DISP] gomb megnyomasaval a, —Select— v jelenik meg a STATUS NUMBER kijelzén.

Nyomja meg az [UP] vagy a [DOWN] gombot az automatikus mikddés célprogramjanak megjelenitéséhez.
*Ha a program neve nem valaszthato ki, nyomja meg a [RESET] gombot a robot leallitasi feltetelének térleséhez.

4. Nyomja meg az [SVO ON] kapcsoldt.| —Select-- ¥ | &5 a zold lampa vilagit.

5. Nyomja meg a [START] gombot az| —-Select-- ¥ | (folyamatos mikddés) inditasahoz. Ha folyamatos mikodés

kézben megnyomja az [END] gombot, a mikodes az egyik ciklus végen all le.
6. Nyomja meg a [STOF] gombot a robot lassitasahoz &s azonnali leallitasahoz. Ha a [START] gombot Gjra megnyomja, az

automatikus miikédes gjraindul (ismetlé mikodes).

Valasz | | Vissza |
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Ellendrzési tétel

Valassza ki az ellendrzési ciklusokat az alabbi ellendrzési tételekhez.

Ellendrzési tétel Ellendrzés iddzitése
Vezérldszi) feszessége _ —-Select-- v |
Zsirszivargas a robottesten _ —-Select-- v |
Tartalék akkumulatorok cserégje _ —Select-- v |
Repedés és idegen anyag a roboton vagy olyan targy, amely interferenciat Select v
okozhat —EEES |
Fordulatszam-csokkentd attételek zsirzasa minden tengelyen _ —-Select-- v |

Valasz ] [ Vissza
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Akkumulator cseréje a robotban

Az alabbi szdveq irja le az akkumulator cserélési eljarasat a robotban. Valassza ki a megfeleld |épések szamat.

v Egyesével cserélje a régi akkumulatorokat djakra.
Minden akkumulatort egyszerre cseréljen ki

¥ | Kapcsolja Kl az aramellatast.
v Szerelje vissza az akkumulatortato fedelét.
¥ | Szerelje le az akkumulatortato fedelét.

v | EHllendnzze, hogy minden tartalék akkumulatort Ojra cserélt ki Ha régi akkumulator is maradt az (jak kazdtt,
az tulmelegedést és karosodast okozhat.

Valasz ] [ Vissza
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On befejezte a zarotesztet. Az eredmények tertlete alabb lathato.
A Zaroteszt befejezésehez folytassa a kovetkezd oldallal.

Helyes valaszok: 12
Osszes kérdés: 12

Szazalék: 100%%

Folytatas | ‘ Ellendrzés ‘

Gratulalunk! Teljesitette a tesztet.
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On elvégezte a MELFA IPARI ROBOTOK UZEMELTETESENEK ES KARBANTARTASANAK ALAPJAI (F SOROZAT, D TIPUS) tanfolyamot.

Koszonjlk, hogy elvégezte a tanfolyamot.

Remeéljik, élvezte a leckéket, és a tanfolyam soran szerzett tudas a
jévében hasznara lesz a rendszer konfiguralasahoz.

A tanfolyamot tetszéleges alkalommal atnézheti.

Ellenérzés | | Bezaras




