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Robot Industri

Pemeliharaan dan Operasi Dasar MELFA
(Seri FR Tipe R/Tipe Q)

Kursus ini memberi Anda kesempatan untuk mempelajari cara
melakukan operasi dasar dan pemeliharaan pada robot industri seri

FR tipe R/tipe Q.
Klik tombol Berikutnya di kanan atas layar.

Copyright ©2020 Mitsubishi Electric Corporation. All Rights Reserved. L(CTS)00703IND
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L EUTTEL I Tujuan Kursus )

Kursus ini ditujukan untuk pengguna yang pertama kali menggunakan robot industri MITSUBISHI MELFA dan menjelaskan
prosedur untuk mempersiapkan, operasi, dan pemeliharaan.
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Struktur Kursus

Berikut adalah daftar isi kursus.
Kami rekomendasikan agar Anda memulai dari Bab 1.

Bab 1 - KONFIGURASI ROBOT INDUSTRI MITSUBISHI MELFA

Bab ini membahas konfigurasi robot industri MITSUBISHI MELFA.

Bab 2 - PERSIAPAN

Bab ini membahas prosedur untuk persiapan, seperti menyambungkan perangkat dan mengatur origin.
Bab 3 - PEMROGRAMAN

Bab ini membahas metode pemrograman.

Bab 4 - OPERASI ROBOT

Bab ini membahas operasi robot dengan teaching pendant.

Bab 5 - OPERASI OTOMATIS

Bab ini membahas metode pelaksanaan operasi robot secara otomatis.
Bab 6 - PEMELIHARAAN

Bab ini membahas metode pelaksanaan pemeliharaan dan pemeriksaan.
Tes Akhir

Bab ini menguji pemahaman Anda tentang isi bab 1 sampai 6.
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Cara Menavigasi Kursus

Ke halaman berikuinya

Kembali ke halaman sebelumnya

Pindah ke halaman yang diinginkan

Keluar dan pelatihan

Ke halaman berikutnya.

Kembali ke halaman sebelumnya.

Cc

"Daftar Isi" akan ditampilkan untuk memberikan akses Anda melakulkan navigasi ke
halaman yang Anda inginkan.

=l 1

Keluar dari pelatihan.
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LEUNTEL I Perhatian Selama Penggunaan )

HMPencegahan Keselamatan

Saat Anda belajar menggunakan produk yang sebenarnya, bacalah dengan teliti petunjuk keselamatan pada manual
produk tersebut.
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KONFIGURASI ROBOT INDUSTRI MITSUBISHI MELFA 3

Kursus ini menjelaskan operasi dasar dan pemeliharaan pada robot industri MITSUBISHI MELFA.

Robot industri MITSUBISHI MELFA dapat digunakan untuk merakit dan memeriksa komponen listrik dan komponen elektronik,
serta mengirimkan, misalnya komponen kendaraan bermotor, papan display kristal cair, dan wafer semikonduktor. MELFA dapat
mengotomatisasi peralatan produksi dan akan menambah nilai tinggi.

Mengirimkan komponen kendaraan
komponen elektronik bermotor

V.4

Papan display kristal cair Wafer semikonduktor
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_ Tipe Robot dan Pengontrol ) 1/2

[Robot]

Robot industri MITSUBISHI MELFA memiliki dua tipe: tipe multi-joint vertikal dan tipe multi-joint horizontal.

Tipe multi-joint vertikal: RV-FR series
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_ Tipe Robot dan Pengontrol

RH-3FRH-D RH-6FRH-D
RH-3FRH-R RH-6FRH-R
RH-2FRH-Q RH-6FRH-Q

RH-12FRH-D
RH-12FRH-R
RH-12FRH-Q

RH-20FRH-D
RH-20FRH-R
RH-20FRH-Q

2/2
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_ Tipe Robot dan Pengontrol )

[Pengontrol]

Ada tiga tipe pengontrol robot: Tipe D (pengontrol robot mandiri), tipe R, dan tipe Q (pengontrol yang kompatibel
Platform iQ). CPU robot dibuat pada pengontrol tipe D. Untuk keterkaitan dengan pengontrol yang dapat diprogram, CPU
robot dipisahkan dari pengontrol tipe R dan tipe Q, dan dipasang pada slot pada basis pengontrol yang dapat diprogram.
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_ iQ Platform )

Platform iQ memungkinkan kontrol terintegrasi perangkat FA periferal termasuk robot, dan mengurangi biaya di semua fase
desain, startup, operasi, dan pemeliharaan. Dengan konfigurasi multi-CPU, kompatibilitas dengan peralatan FA ditingkatkan
secara drastis dan kontrol akurasi tinggi serta pengelolaan informasi dapat dilakukan dengan mudah pada kecepatan tinggi.

PLC

[Ty

Motor servo

CPU robot CPU Gerak

Produk yang kompatibel Platform iQ
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_ Konfigurasi Peralatan (Opsi dan Periferal) ) 1/2

Berikut ini menunjukkan konfigurasi peralatan (opsi dan periferal) dari sistem robot tipe R/tipe Q.

Dengan menempatkan kursor mouse di atas peralatan menampilkan deskripsi fungsi.

Ethernet ﬁ

GOT

Sistem penglihatan
: o Masukkan l

ESET

MELSEC-iQ-R series

: Unit CPU robot &

Kartu
ekspansi fungsi

Wil: ~ %

|8  Kabel mesin i : : ’
otot . ; Pengontrol } e
<Peralatan digunakan untuk konfigurasi standar>

Kabel konversi teaching pendant Unit distribusi
enkoder
F W ¢ % o —
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_ Konfigurasi Peralatan (Opsi dan Periferal)

kabel kanversi teaching pendant I

Unit distribusi
enkoder

Teaching pendant
(opsi)

O

Enkoder pulse Opsi keselamatan
R3ZTE R56TE
R3I3TE RS7TTE Kabel USB SSCMNETID/H
Komunikasi USBE Antarmuka
sumbu tambaban

<Opsi perangkat lunak=>

ET ToolBox3 mini
RT ToolBox3
RT ToolBax3 Pro

<0psi fitur=

T

Set sensor gaya

Fandangan 30 MELFA

Kotak pelindung pengontrol

Servo
(MR-J4-B)
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EEX orsi (RT ToolBox3) )

RT ToolBox3 adalah perangkat lunak untuk PC dan mendukung fase yang mencakup persiapan, debug, dan operasi sistem.
Perangkat lunak ini memungkinkan Anda membuat dan mengubah program, memeriksa jangkauan operasional sebelum
pengenalan robot, memperkirakan waktu tact, melakukan operasi debug saat aktivasi robot, dan memantau status dan
kesalahan selama operasi.

Simulasi yang mencakup fitur seperti dinamika robot dan respons servo serta emulasi pengontrol robot memungkinkan simulasi
realistis yang mencakup waktu pemuatan, pelacakan, dan pemosisian motor.

[ ¢ - =] e T e = 3 A ¥ .
Bedo x 22 = L [~ I~ [ R S ™
S o Dk ~ h [R—— fest bt e
p— Fager | s i Bemmmrms
—— b [ o e 2 ] s s Y (N
" D [ —ax
L — |
o ¥
W e ¥
A g
3 SAMPIEpa
||-. - B e - wems
e L IO Bk Do TP (RN TLAC
T T . .
Adi1F i I S
ai. . I:_\_‘_, Ih STD Jaed Cmcacmptss
-~ ] [5 11N i I]_'
] r [, o] [er, cug] =
L b | e | e | ¥ e . - e R
¥ Toe v
= : - z T beap meeer e
. [ & ] il e —
C [ & .00 = g =
= [ [ @ o l.__::|
i
wrE a4 e sty A oo gy Rsavia Tesd Bk Hareier g
. Brar Pecorsm | | Bugemn FoORSe
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e | Mg =
st [, Emg)

Jendela operasi RT ToolBox3
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u Opsi (RT ToolBox3 Pro) )

Dalam RT ToolBox3 Pro, data posisi pengajaran dan program operasi robot yang diperlukan untuk mengoperasikan robot dapat

otomatis dihasilkan dengan membaca data CAD 3D (*1) dari benda kerja ke SolidWorks®, dan mengatur kondisi permesinan

dan area permesinan.
Untuk benda kerja dengan bentuk yang kompleks, operasi sistem yang memerlukan data pengajaran multi-posisi dapat

dilakukan secara otomatis.

*1) Format yang dapat dibaca cleh SolidWorks "

L T NS © Pl B - B R TR Gl - 1

- a < » ) S
2 20 o 0 AR o i R e
. a6 - - e

=1 AUENS T N-0R-0 -8 %

Alat kalibrasi
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R56TB adalah teaching pendant tipe baru untuk operasi robot yang telah ditingkatkan. Dengan fungsi monitor yang setara
dengan perangkat lunak pendukung PC, pengubahan program, pengaturan parameter, dan tampilan status 1/0 bisa dilakukan
dengan mudah.

Selain operasi pengajaran robot, LCD digunakan dan fungsi monitor ditingkatkan untuk melakukan banyak hal dalam operasi
seperti proses debug.

LCD warna TFT

« Mengadopsi panel sentuh penuh warna VGA (640x480) untuk

layout layar yang ramah pengguna.

» Merealisasi operasi sederhana dengan layar menu visual.

Antarmulka koneksi USB

Dengan menghubungkan memori USB, data pengontrol dapat
dicadangkan tanpa PC di tempat kerja.
Konten yang sama dengan komputer pribadi seperti informasi program,

informasi parameter, dan informasi sistem dapat dicadangkan.
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@EYI o5si (Pandangan 3D MELFA) )

Pandangan 3D MELFA adalah sensor penglihatan 3 dimensi khusus untuk robot kecil dan merealisasikan pengukuran kecepatan
tinggi dan akurasi tinggi.

Ini optimal sebagai pengganti pemasok komponen.

Pengambilan kecepatan tinggi tersedia dengan pemrosesan identifikasi tanpa model asli.

Kompatibilitas koneksi unik untuk pabrikan robot
Dapat terhubung langsung melalui LAN yang dilengkapi

pada pengontrol sebagai fitur standar. Pengaturan dan
pengoperasian sensor bisa diperiksa secara mudah dengan
PC untuk pengaturan. Tidak perlu PC selama operasi.
Fungsi kalibrasi koordinat robot dan sensor penglihatan
dipasang secara standar, dan bisa mudah dikontrol dengan
menggunakan perintah khusus yang ditambahkan ke Pandangan 3D MELFA
MELFA-BASIC.

Mendukung beberapa metode identifikasi

Metode identifikasi tanpa model dan pencocokan model
dapat digunakan sesuai dengan aplikasi.

= Pengenalan tanpa model:
Mengidentifikasi posisi tanpa mendaftarkan model benda
kerja target

= Pengenalan pencocokan model:
Identifikasi postur menggunakan model 3D-CAD Pengenalan tanpa model  Pengenalan pencocokan
model
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m Opsi (Set sensor gaya) )

Dengan menggunakan gaya yang diterapkan ke tangan, sensor gaya akan
merakit dan memproses dengan cara yang sama seperti manusia.

Sensor ini melakukan operasi yang membutuhkan deteksi gaya dan tekanan
menit.

Meningkatkan stabilitas produksi

Dengan membaca deviasi posisi karena variasi komponen dan mengikuti
gaya eksternal menit, komponen dipasang dan dirakit tanpa merusak
komponen tersebut. Tindakan ini meningkatkan latch posisi pada
kegagalan operasi dan stabilitas operasi dengan mencoba lagi
pemrosesan tersebut. Kualitas bisa dikelola dan penyebab kegagalan
operasi bisa dianalisis dengan data log.

Merealisasikan perakitan dan pemrosesan yang kompleks.

Dengan mengikuti gaya eksternal menit, komponen dipasang dan dirakit
tanpa merusak komponen tersebut. Dengan deteksi gaya pada kontak,
arah dan gaya operasi dapat diubah, dan pemrosesan gangguan dapat
dijalankan dengan kondisi pemicu yang merupakan kombinasi dari
informasi posisi dan informasi gaya.
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@ETI orsi (MELSENSOR) )

MELSENSOR adalah sensor penglihatan kecil yang bisa dioperasikan dengan koneksi jaringan dan juga independen.
Sensor ini dapat diaplikasikan untuk pemeriksaan otomatis, pengukuran, identifikasi, atau lainnya di lokasi kerja.

V520 series

Tipe mandiri kecil dengan kabel tereduksi

+ PatMax Redline (*1) diimplementasikan, yang memungkinkan
identifikasi benda kerja berkecepatan tinggi.

» Untuk ukuran yang ringkas (31x31x75 mm), pemasangan di ruang
sempit, tempat yang tidak terjangkau, dan memungkinkan untuk
tangan robot.

» Sensor penglihatan mandiri nirkabel yang mengimplementasikan
PoE.

WVS70 series

Ringan terintegrasi dan ringkas

» Dengan PatMax Redline (*1), mendukung identifikasi benda kerja
berkecepatan tinggi.

« Lampu, lensa, dan filter dapat dipilih dari berbagai opsi produk, dan
bisa disesuaikan secara bebas sesuai dengan aplikasi pengguna.

« Sesuai dengan standar IP67, tahan terhadap debu dan air.

*1: Algoritme pencocokan pola berkecepatan tinggi dan berakurasi tinggi
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1.3.7 Opsi (ASLINK) )

Dengan menggunakan sistem pengkabelan AnyWireASLINK untuk mengurangi kabel ke robot MELFA, masalah pengabelan
pada tangan robot dapat teratasi.

Dengan menghubungkan unit kabel khusus AnyWire ke kabel internal robot konvensional, setiap input 1/O 256 poin dapat
digunakan untuk tangan robot tanpa meletakkan kabel eksternal di lengan robot.

Sebelum pendahuluan Setelah pendahuluan Kabel empat-core

Pengabelan kabel Kabe! mult-core _ _
multi-core secara Buncial kabel Kabel multiguna bisa
eksternal HIHE REUE L. digunakan

+Sejumlah besar titik dengan kabel tereduksi

+ Perakitan sederhana berdasarkan cabaryg konektor

s Kotak relay tidak diperlukan

+ Mengurangi risiko putus koneksi menggunakan kabel internal
sPenggantian sederhana cukup dengan menarmbahkan atau melepas

«Jumlah kabel terbatas karena kabel multi-core
«Peningkatan ukuran karena kotak relay
*Peningkatan berat

«Sering berhenti karena putus sambungan

T
£
e




ﬁﬂ MELFA_Basic_Operations_and_Maintenance(FR_Series_RO_Type)_IND —
m Opsi (Tangan elektronik multifungsi) )

Dengan kontrol kecepatan, posisi, dan pegangan berakurasi tinggi dengan beragam fungsi dan jajaran produk, tangan
elektronik dapat digunakan pada berbagai aplikasi.

Kontrol operasi performa tinggi bisa dilakukan tanpa silinder udara

Mengatur kekuatan pegangan dan kecepatan untuk setiap benda
kerja
Pola pegangan sesuai dengan target pegangan, seperti benda kerja lunak

dan benda kerja berat, dapat diatur melalui spesifikasi torsi dan
pengaturan kecepatan pegangan.

Pengaturan optimal pada stroke operasi untuk setiap bentuk benda
kerja

Stroke optimal dapat ditentukan untuk beragam benda kerja dalam
berbagai ukuran dengan spesifikasi posisi pengoperasian.

Aplikasi yang mudah untuk penanganan dan pemeriksaan

Aplikasi ini dapat digunakan untuk pemeriksaan produk seperti
keberhasilan/kegagalan cengkeraman dan penilaian dengan pengukuran
dimensi benda kerja dengan torsi tangan dan umpan balik posisi.

Kontrol sederhana

Stroke operasi dan gaya pegangan yang sesuai dengan bentuk benda
kerja dapat diatur secara mudah pada program robot.

Operasi sederhana

Dapat dioperasikan secara bebas dengan teaching pendant.
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_ Ringkasan Bab Ini )

Di bawah ini adalah daftar topik yang Anda pelajari di bab ini.

» Jajaran produk robot industri MITSUBISHI MELFA.

« Konfigurasi peralatan (opsi dan periferal)
[Poin]

Poin berikut ini sangat penting, tinjau kembali untuk memastikan bahwa Anda telah familiar dengan isi bab tersebut.

Robot tipe D » Robot mandiri dengan pusat pengontrol robot ke sistem kontrol

Tipe R, robot tipe Q » Robot konsep baru dengan CPU robot yang terdapat pada pengontrol yang dapat
diprogram
Pengontrol » Pengontrol mengendalikan robot.

Tersedia tiga tipe: Tipe D, tipe R, dan tipe Q.




MELFA_Basic_Operations_and_Maintenance(FR_Series_RQ_Type)_IND -

Bab 2 membahas prosedur untuk mengatur robot industri MITSUBISHI MELFA.
Bab 2 memperkenalkan persiapan untuk menggunakan robot, seperti menghubungkan perangkat dan mengatur origin dengan
teaching pendant.

Y,
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_ Menghubungkan Perangkat

)

Berikut ini menunjukkan cara menghubungkan robot ke pengontrol robot, dan cara menghubungkan kabel daya dan kabel

ground ke pengontrol robot.

WAx10
Fiinag ppqns.\\.'

Catatan) Contoh yang ditampilkan
RV -4FR, tetapi metoderya
sama untuk madel lain

= = Kabel grownd robot
(Siapkan satu untuk milik Anda,}

I

Badan robot (balakang dasar)

RV -2FR series RBY-AFRS TERS1IFR, series

Konektor ACIN

Fase tunggal Bagian elakang pengontrol
ACEOON

Penutup terminal

Catatan 1)

Parniutus Kﬂhkcl . Terminal PE
kebocoran la il:‘iﬂl‘l] Sekrup M4
arde (WY) —-—

Hq“""'-u..__l(all-eel arde
{ground)

u Terrninal PE
o
Penulup terminal jl

= Terrminal PE

&

= =
300 ~ 400mm % 300 ~ 400mm 300 ~ 400mm

Klem nilen
ME - 24

Unit CPL robot
Bagian belakang pengontrol Bagian depan pengontrol N Sistem CF'U_rc-I:-_'_u:-t {/’
8] G MIE=8=  § -
LN e N 2L __ L . *HL I__
= B

e T s

T Konoktor OF | .

= l."I' —=

Klam nilan fabel SSCNET W Konektor CH1

ME-24M

Klerm milan

Catatan 1) Selalu pasang tutup terminal pada pemutus kebocoran arde (breaker)

Karet silikan
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_ Menyambungkan Teaching Pendant

)

Teaching pendant harus disambung atau diputus sambungannya ketika daya kontrol MATI. Jika teaching pendant disambung
atau diputus sambungannya saat daya kontrol menyala, alarm berhenti darurat akan nyala.
Dengan menarik konektor kotak teaching dalam waktu lima detik setelah beralih dari saklar [Enable] dari posisi 3 ke posisi 2
(memegang dengan ringan) selama mode OTOMATIS, teaching pendant dapat dilepas dari pengontrol tanpa alarm berhenti

darurat.

Berikut ini menunjukkan prosedur untuk menyambungkan teaching pendant.

1. Pastikan saklar DAYA (catu daya) pengontrol robot MATI.

2. Sambungkan konektor teaching pendant ke konektor untuk teaching pendant pada pengontrol robot.

Detail bagian A

konektar untuk teaching pendant

~ —Tuas kunci

Teaching pendant

<Prosedur untuk menghubungkan konektors

1.Pastikan tuas kunci terlipat ke bawah,
2.Pegang bodi pengontrol teaching pendant,
lalu sambungkan ke konektor pengontral,
3.Dorong konektor teaching pendant hingga berbunyi klik,

Bunyi "klik" menunjukkan
bakwa konektor
tersambung.

.

Konektor
pada pengontrol

Lipat ke bawah tuas kunci.

Konektor teaching
pendant

Bodi konektor
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_ Pengaturan Bahasa Teaching Pendant

Bagian ini membahas prosedur mengatur bahasa untuk teaching pendant.

Teaching pendant standar (R32TB) digunakan untuk menunjukkan cara mengatur bahasa.

Bahasa default adalah bahasa Inggris.

~
Menampilkan layar konfigurasi
v
Pengaturan bahasa
v
| Menyimpan pengaturan ]

1.Configuration
2.Com. Information

P <2

Rset

\

Anda telah menyelesaikan
pengaturan bahasa untuk teaching

pendant.

Lanjutkan ke halaman berikutnya.
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_ Contoh Tindakan Keselamatan

Untuk menggunakan robot, tindakan keselamatan sangat diperlukan.

Pengontrol robot memiliki dua rangkaian input berhenti darurat pada blok terminal pengabelan pengguna, yang menerapkan

tindakan keselamatan.

Gunakan rangkaian seperti yang ditampilkan di bawah untuk tindakan keselamatan.

Saklar berhenti dansrat
{ipe dua kantak)
By
Tombol berhenti darurat T/8 er'?fngklm
L2y 3 . pefifera
- "-:?' Daya internal 24 1
| =+ 29 CHUSR11
+33V !
e w7 ] 1o
3 il 1
T Fintu pagar
pi-ugaman
_l_'l.'u' ' ’ . E
[ 1376] Input saklar pintu |
P . o237 i
[ 3%
I Input sakdar
=33y 24y 1 pemilih mode
—.E':‘ - 2211

Rangkaian berhienti
darurat internal

13

Al
24171 ]- Output kesalahan
LT

25/1 ]- Output berhenti danarat
1144
272 ] Output mode

*1) Menunpukkan bahwa CNUSR11 adalah dua sistern dan memilia dua terminal untuk masing-masing input dan cutput.

Koneksi dua sistem diperlukan.

*2) Menampilkan tombaol Berhenti darurat T/B yang terhubung ke pengantrol,

@ Urtuk detail selengkapriva, lilat spesifikasi model
vang digurakan.

@ Jangan lakukan pengkakelan vang tidak ditampilkan
pada spesifikasi atau manual. Jika tidalk,
malfungsi stau kegagalan akan terjsdi.

@ Bagian rangkaian interral disedertarnakan.

& Rangkaian diduplikasi
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m Ringkasan Bab Ini )

Di bawah ini adalah daftar topik yang Anda pelajari di bab ini.

» Menghubungkan perangkat
« Menyambungkan teaching pendant
» Pengaturan bahasa teaching pendant

+ Contoh tindakan keselamatan
[Poin]

Poin berikut ini sangat penting, tinjau kembali untuk memastikan bahwa Anda telah familiar dengan isi bab tersebut.

Menghubungkan perangkat

Anda telah belajar menghubungkan perangkat.

Menyambungkan teaching
pendant

Sambungkan atau melepas teaching pendant saat pengontrol robot mati.

Pengaturan bahasa teaching
pendant

Anda telah belajar mengubah bahasa teaching pendant.

Tindakan keselamatan Untuk menggunakan robot, tindakan keselamatan sangat diperlukan.
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PEMROGRAMAN

Bab 3 membahas prosedur untuk membuat program untuk robot industri MITSUBISHI MELFA.
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_ Pendahuluan RT ToolBox3 )

Gunakan pembuatan program dan perangkat lunak dukungan teknis total "RT ToolBox3" untuk mengembangkan program
untuk robot industri MITSUBISHI MELFA.

RT ToolBox3 adalah perangkat lunak untuk PC dan mendukung fase yang mencakup penyiapan, debug, dan operasi sistem.
Perangkat lunak ini memungkinkan Anda membuat dan mengedit program, memeriksa jangkauan operasional sebelum
pengenalan robot, memperkirakan waktu tact, melakukan operasi debug saat aktivasi robot, dan memantau status dan
kesalahan selama operasi.

1 [P

WITGMAT IC

[® 2R — O

[l
WY Apen | Geed Aa) | Wk Comdiral A8 eW

lendela operasi RT ToolBox3
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_ Pembuatan Ruang Kerja, Pengaturan Komunikasi (USB), dan Koneksi

)

R R Cormmumnication Sething

~Sunrial Prory
RE-ZR
LAl
~Wartwark L
~ ET/DIHCE I | MET /10 (HY, GG Link IE |
=T
o
Etharnat
[ oo &
1 Sl gt PLC madkiie connecticn -
2 Seeviall et ACCESS Serial comTunicaiion other station v PLC module
3 el et Ao T 10§0,0C 1 o strtion vis PLC module: =
4 Samvinl P s O Link oher stalion Wa PLC
5 Gemrial e Access Ethemet other siaiion wia PLC module
& Darial o ! Accein feial communics ion SNET [ bI(H], CC [E olber alaion via PLC module
7 Seerial port &ocess serial communicaiion-Efemnet other station va PLC module
& Senal ot Accmes MHET10840,0C IE-senal communcation other sistion via FLC mode
& Sorinl paow? Koregs MEET 0§, 0C IO Link other staflon wa PLE module
10 Sevial port dcress CC-Link-MAET 103,00 IE other station vis PLC rmodule -

Pembuatan ruang kerja dan pengaturan komunikasi diperlukan untuk menggunakan RT ToolBox3.

Kursus ini menjelaskan pengaturan komunikasi dengan koneksi USB.

Driver USE perlu diinstal sebelum CPU
pengontrol yang dapat diprogram dan PC
terhubung melalui USB.

Untuk detailnya, lihat manual RT ToolBox3.

Port koneksi USE mini-B
{CPU pengontral yvang dapat diprogram)
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_ Pembuatan Ruang Kerja, Pengaturan Komunikasi (USB), dan Koneksi )

¢ o Toal
I [f) MELFA-3D Vision
& [ VO Simwlator

Anda telah menyelesaikan pengaturan
komunikasi dan pembuatan program.
Lanjutkan ke halaman berikutnya.
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_ Menulis dan Menyimpan Program

Program ditulis dan disimpan dengan RT ToolBox3.

Pada bagian ini, buat program robot baru di PC.

B Program 1:RC1 TEST.prg [MELFA-BASIC VI]

4 T

XYZ Alt+X | Joint  Alt+] | Work Coordinate  AlE+W
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_ Menulis dan Menyimpan Program )

TN

hﬁ}maés e ts Saweds | InsesEdit
=

Save im'
woomece 3 x|, lewese X

& Frasc by boree 1
B D Monitor
RC1
I O
B RvzFR-D
1 Progeam
. Spline
2 Parameter
&y Backup
# Tool
i MELFA-3D Vision
O VO Sermudstor

Anda telah menyelesaikan menulis dan menyimpan program.
Lanjutkan ke halaman berikutnya.

| Romerly
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_ Mentransfer Program ke Pengontrol

Untuk mengoperasikan robot, program yang telah dibuat harus disimpan di pengontrol robot.
Anda akan belajar mentransfer file program dari PC ke pengontrol robot menggunakan RT ToolBox3.

B Program Manager

C¥Usersé® @ @ ®@Desk.. ¥Program | ...

) Robot: 1:RC1(CRSx-D) -

Mame Size  Date Tim

[] SAMPLE.prg 55 2019/05/08 16:

Eile List:
[{select Al

i Y

Delete ‘ | Rename ‘ ‘ Protect ‘

Free: | 222 GB

File Type: |Rubut Program (*.prg)} = |

Destination

() Project:

|
@ Robot:

File List:

[I(select All

(LRCL(CRSxxD) -

MHame

Size  Date Time

4

Delete

‘ ‘ Rename ‘ ‘ Protect

Free:

File Type:

| 100 MB
Robot Program (*.prg) -
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_ Mentransfer Program ke Pengontrol )

| ormine
.ﬂﬂllﬂt

-Slnuutw
Mode

) E:d:gn:“': " Robot: LRCIORBD) - ©Robot: | LRCIRBOCD) - |
anitor
Bl RCq File List: File List:
B8 onine L (e ) i [tetes ]
' IR Name Size Dete Time Heme  Size Dete  Time P
BB Operstion Panel O] TEST.prg 55 2019/05/14 08:58 O] 7TEST 929 19/05/14 10:18:37 M
' Spline
[+ [0 Pararneter
[ 5@‘ Maintenance
I i Board
¢ o Tool
- B MELFA-3D Vision
& [@ vo Simulator _m r 1] _m 3
Free: [ 231 GB Free: [ 100 M8
Fle Type: | Robot Program (".rg) - | He Type:  Robot Program (*.org) ~

Cutput

| o |

Anda telah menyelesaikan mentransfer program.
Lanjutkan ke halaman berikutnya.
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_ Ringkasan Bab Ini )

Di bawah ini adalah daftar topik yang Anda pelajari di bab ini.

» Pendahuluan RT ToolBox3
« Pembuatan ruang kerja, pengaturan komunikasi (USB), dan koneksi
» Menulis dan menyimpan program
» Mentransfer program ke pengontrol
[Poin]

Poin berikut ini sangat penting, tinjau kembali untuk memastikan bahwa Anda telah familiar dengan isi bab tersebut.

Pendahuluan RT ToolBox3

Perangkat lunak ini mendukung fase yang mencakup penyiapan, debug, dan operasi
sistem.

Pembuatan ruang kerja,

pengaturan komunikasi
(USB), dan koneksi

Anda telah belajar tentang pembuatan ruang kerja dan pengaturan komunikasi.

Menulis dan menyimpan
program

Anda telah belajar tentang menulis dan menyimpan program.

Mentransfer program ke
pengontrol

Anda akan belajar mentransfer program dari PC ke pengontrol robot.




MELFA_Basic_Operations_and_Maintenance(FR_Series_RQ_Type)_IND

OPERASI ROBOT

Bab 4 membahas operasi robot dengan teaching pendant.
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_ Nama dan Fungsi Bagian Teaching Pendant )

Bagian ini menjelaskan nama dan fungsi bagian teaching pendant (R32TB/R33TB).

[Nama dan fungsi bagian]

Menempatkan kursor mouse di atas setiap bagian dalam tabel atau pada gambar teaching pendant menyoroti bagian atau
deskripsi yang sesuai.

.l Saklar [Emergency stop] || Servo robot MATI dan operasi berhentl seketika.
| Saklar [Enable/Disable] | | Saklar ini mengaktifkan atau menonaktifkan operasi robot dengan teaching pendant. |
Saklar enahh.a . Jika saklar [Emable/Disable] diaktifkan, dan tombal ini !:!iIEp-as atau ditekan den.gan
{saklar 3 posisi) kencang, servo akan MATI, dan robot yang beroperasi akan langsung berhenti.
| Panel tampilan LCDY || Status robot dan berbagai menu ditam pilkan. |
| Lampu tampilan status || Tampilkan status robot atau T/B. |
| Tombal [F11. [F2], [F3], [F4] || Jalankan fungsi yang sesuai untuk masing-masing fungsi yang saat ini ditampilkan di LCD. |
Tombal [FUNCTION] er:ubr:]:wli [r:anﬁ;!::!‘l[':k,agr]lltda::‘p[i:;.fung si, dan mengubah fungsi yang ditetapkan
| Tombal [STOP] || Ini menghentikan program dan memperlambat robot hingga berhenti. |
[@)][ Tombol [ovRD 1 JjoVRD 1] | [ Tombel ini mengubah kecepatan rabot |
Tormbal P0G n_peraﬁun] _ Gerakkan robot sesuai dengan maode jog. |
(12 tombel dari [-%(17)] hingoa [+C0E]) || Dan, masukkan nilai numerik.
| Tombal [SERVC] || menekan tombal ini ketika ssklar [Enable] ditahen dengan ringan aken menghidupkan senvo bot. |
| Tombal [MOMITOR] || Menjadi mode monitor dan menampilkan menu maonitor. |
| Tombal [JOG] || Menjadi maode jog dan menampilkan operasi jog. |
@l Tombal [HAMD] || Menjadi mode tangan dan menampilkan operasi tangan. |
Tombal [CHARACTER] Mengubah layar edit, dan mengubah antara angka dan karakter alfabet.
| Tambal [RESET] || Mengatur ulang keslshan. Pangaturan program akan dijatankan, fka tombal ini dan tombel [E(E] ditskan |
| Tombal [T][4][ =1 =] ||Menggerakk.an kursor semua arah. |
| Tombal [CLEAR] || Menghapus satu karakter pada posisi kursar. |
| Tombal [EXE] | | Dperasi input ditentukan. Dan, sambil mensian tombol ini, robet beamerak ketika dalam mndelar'gsung.l

Menekan tombol ini ketika input numenk atau input karakter diaktifkan akan
menampilkan angka atau karakter.

Tombal Angha/Karakter
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_ Operasi Jog pada Teaching Pendant ) 1/2

Di bagian ini, gerakkan robot secara manual menggunakan teaching pendant untuk memastikan robot beroperasi dengan
benar.

Operasi manual pada robot disebut "operasi jog". Operasi ini meliputi jog JOINT, menggerakkan masing-masing sumbu, jog
XYZ, menggerakkan robot di sepanjang sistem koordinat dasar, jog ALAT, menggerakkan robot sepanjang sistem koordinat alat,
jog SILINDER, menggerakkan robot sepanjang arc melingkar.

Jika benar-benar mengoperasikan robot secara manual, pegang saklar 3 posisi [Enable], yang terletak di belakang teaching
pendant.

(Melepaskan atau menekan tombol ini secara kuat akan mematikan robot servo. Saat melakukan operasi jog, selalu pegang
saklar ini dengan ringan.)

i Mengaktifkan teaching p:u@m:lam:1
v
Servo ON
v
cmE:EgﬁnigT 100% PS A:=180. 00 Menampilkan layar JOG
Y: +0.00 B: +89. 85 I - > -
7:+928. 24 L Pemeriksaan operasi “
L1:
FL1: 7

CIERENT:  JINT DDA, S
L4785 180
L B <0
R £:+180

]

o0

i

o

Li ]
i W o IS S -
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_ Operasi Jog pada Teaching Pendant ) 2/2

f- D
Mengaktifkan teaching pendant
v

Servo ON
v
<CURRENT> JOINT  100% P5 .
Xf+977. 45 Af-180. 00 Menampllk:n layar JOG
;w;g (2)2 ngg (8)8 [ Pemeriksaan operasi u
L1: L2:

FL1: 7 0

FL2:
506 CYLIOR

Menekan tombol [-Y(J2)] menggerakkanT
lengan pada arah negatif.
Periksa operasi, lanjutkan ke halaman
berikutnya.
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_ Prosedur Pengaturan Alat )

Jika tangan dipasang ke robot, mengatur ujung tangan sebagai titik kontrol akan mempermudah operasi.
Dalam kasus seperti ini, data alat pengaturan untuk robot diperlukan.
Ada tiga metode pengaturan data.

» Parameter MEXTL
« Instruksi alat pada program robot

« Mengatur nomor alat untuk variabel M_Tool (Nilai pada parameter dari MEXTL1 hingga MEXTL4 adalah data alat.)

[Operasi sebelum dan setelah pengaturan alat]

Sebelum pengaturan alat Setelah pengaturan alat
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_ Prosedur Pengaturan Alat (Pengaturan dengan Parameter MEXTL)

Pada bagian ini, simulasikan pengaturan alat.

Mengaktifkan teaching pendant

v
Menampilkan layar parameter

v
<PARAMETER> NAME ( MEXTL ) Pengaturan parameter
DATA ELE(3 ) b
(100 )
123 CLOSE

4 D

Anda telah menyelesaikan
pengaturan alat.
Lanjutkan ke halaman berikutnya.
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_ Prosedur Pengaturan Alat (Pengaturan dengm Instruksi Alat pada Program Robot) )

Bagian ini menjelaskan prosedur pengaturan dengan instruksi Alat pada program robot.
Gambar berikut menampilkan pengaturan jika nilai pengaturan sumbu Z diubah dari 0 hingga 100 mm.

[0 rogam sacisanmcors v N

IK

Simbol Deskripsi

1

Tool{0,0,100,0,0,0)

o=l BN

X Jarak travel ke arah sumbu X (unit: mm)
Y Jarak travel ke arah sumbu Y (unit: mm)
z Jarak travel ke arah sumbu Z (unit: mm)
A Pemusatan rotasi pada sumbu X (unit: deg)
B Pemusatan rotasi pada sumbu Y {unit: deg)
C Pemusatan rotasi pada sumbu Z (unit: deg)
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_ Prosedur Pengaturan Alat (Mengatur Nomor Alat untuk Variabel M Tool) )

Bagian ini menjelaskan prosedur untuk menetapkan nomor alat untuk variabel M_Toaol.
Gambar berikut menampilkan pengaturan jika nilai pengaturan sumbu Z diubah dari 0 hingga 100 mm.
Pada gambar berikut, data alat diubah dengan memverifikasi nilai nomor alat 1 (MEXTL1).

T—Tr:u:l number ITWIH . I

~5TD Tool Coordinate

(MEXTL) MEXTLL  MEXTLZ  MEXTL3  MEXTL4
[mm, degl [mm, degl [mm, deg] [mm, deg]l [mm, deg]
X: X: [ 0.00 || 0.00/| 0.00 || 0.00 |
Y: Y:| 0.00 || 0.00 ]| 0.00 || 0.00 |
ZE 0.00 Z:| 100,00 | 0.00} 0.00 0.00
Ac: 0.00 A 0.00 | 0.00 || 0.00 0.00
B: B:|  0.00] .00  0.00 0.00
1 C: C:[ o0.00] 0.00/  0.00 0.00 |
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_ Tangan Terbuka/Tertutup )

Bagian ini menjelaskan operasi buka/tutup pada tangan yang dipasang ke robot.
Teaching pendant dapat membuka/menutup empat tangan dengan pengaturan standar. Tangan 1 ditugaskan ke sumbu C,
tangan 2 untuk sumbu B, tangan 3 untuk sumbu A, dan tangan 4 untuk sumbu Z. Menekan tombol [+] membuka tangan dan

tombol [-] akan menutupnya.
[Mengaktifkan teaching pendant

v
Menampilkan layar
untuk tangan
\ 4

<HAND> =+ C:HAND1 +Z:HAND4 Pemeriksaan operasi
+BHAND2 =+ X:HANDS
+A:HAND3 +Y:HAND6
176543210 76543210
uT-s0OmOmOmOm INSO 0000000

SAFE AL IGN CLOSE
HND

D

Periksa operasi, lanjutkan ke halaman
berikutnya.
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_ Penyejajaran Tangan )

Postur tangan yang terpasang ke robot dapat disejajarkan dalam satuan 90 derajat.
Fitur ini menggerakkan robot ke posisi tempat komponen A, B, dan C posisi saat ini diatur pada nilai terdekat dalam satuan 90

derajat.

r ™
Mengaktifkan teaching pendant

v

Servo menyala

v
<HAND> +C:HAND1 + 7 :HAND4 Menampilkan layar tangan

:B:mgg + X' HANDS v

*A: +Y:HAND6 Perwveisiaran t

76543210 76543210 [L_femsispan uogen |

uT-30000000000 INNOD00O000aa0

| SAFE_J ALIGN STV i CLOSE

Anda telah menyelesaikan
penyejajaran tangan.
Lanjutkan ke halaman berikutnya.
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_ Pengajaran )

Setelah robot dipindahkan ke posisi dengan metode jog atau metode lain, posisi dapat disimpan ke variabel posisi dalam
program. Posisi ditimpa (dikoreksi) jika pengajaran posisi telah dilakukan. Ada dua metode pengajaran: layar edit perintah dan
layar edit posisi.

4 N
Menampslkan layar input nomor langkah

v
Menampilkan layar konfirmasi

A 4
Mendaftarkan posisi saat ini

CPROGRAM> 1 100%
4 Wov P4

| S5MoyP5 |
6 END

EEE 123 TEACH B

i

3

»

-~
.
(-
>

=
=
L:'El
it
2=
£

m

3

Anda telah menyelesaikan operasi
teaching.
Lanjutkan ke halaman berikutnya.
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4.7 Pemeriksaan Operasi (Feed Langkah) )

Sebelum memulai operasi otomatis robot, periksa operasi dengan menjalankan setiap langkah program (feed langkah).

rMengaktiﬂtan teaching pev'tdant1
v
Servo NYALA

v
<PROGRAM> 1 100% | Feed langkah |
1 Mov P1 :
2 Mov P2
3 Mov P3

4 Mov P4

_4MovP4 |
22 N ECIN-

Anda telah menyelesaikan
pemeriksaan operasi (feed langkah).
Lanjutkan ke halaman berikutnya.
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_ Ringkasan Bab Ini )

Di bawah ini adalah daftar topik yang Anda pelajari di bab ini.

» Nama dan fungsi bagian teaching pendant

« Operasi jog pada teaching pendant

* Prosedur pengaturan alat

« Tangan terbuka/tertutup, penyejajaran tangan

« Pemeriksaan operasi (feed langkah)
[Poin]

Poin berikut ini sangat penting, tinjau kembali untuk memastikan bahwa Anda telah familiar dengan isi bab tersebut.

Nama dan fungsi bagian
teaching pendant

Anda telah belajar tentang nama dan fungsi bagian teaching pendant.

Operasi jog pada teaching
pendant

Anda telah belajar tentang operasi jog dan gerakan dengan teaching pendant.

Prosedur pengaturan alat Anda telah belajar tentang prosedur pengaturan alat.

Tangan terbuka/tertutup,
penyejajaran tangan

Anda telah belajar membuka/menutup dan menyejajarkan tangan.

Pemeriksaan operasi (feed
langkah)

Anda telah belajar memeriksa operasi dengan feed langkah.




€] MELFA_Basic_Operations_and_Maintenance(FR_Series_RQ_Type)_IND

OPERASI OTOMATIS

Bab 5 membahas operasi otomatis robot.




K] MELFA_Basic_Operations_and_Maintenance(FR_Series_RQ_Type)_IND —

_ Fungsi Layar Panel Operasi ) 1/2

Bagian ini menjelaskan nama dan fungsi pada layar operasi teaching pendant (R32TB/R33TB).

[Nama dan fungsi bagian]

Menempatkan kursor mouse di atas setiap bagian dalam tabel atau pada gambar layar panel operasi menyoroti bagian atau
deskripsi yang sesuai.

COPERATION> 100% Auto COPERATION> 100% _ Auto
PROGRAM NAWE STEP - PROGRAM NAME STEP
L PRGZ 00007 . PRG2 00007
STATUS . STOP ﬂﬁfiEfCﬁf{T' S_T_&T_U_S_ STDP MODE - CONT

| START | ovoLE JRESH ReSET | CHOOSEIR [ svoN fsvorr IEEE ] coss B

Kecepatan pengaturan Menampilkan kecepatan pengaturan.

Mode pengontrol Menampilkan mode pengontrol.

Nama program Menampilkan nama program yang dipilih.

Status eksekusi program Menampilkan status eksekusi program.

Nomaor baris pada eksekusi Menampilkan nomor baris yang sedang dijalankan.

Mode operasi Menampilkan mode operasi.

START Beralih layar dari awal p&_*laksanaan program atau selama penghentian
program, untuk memulai kembali layar <STARTING PROGRAM >,

CONT./CYCLE Beralih mode operasi.

RESET Membatalkan jeda program, dan melepaskan alarm dengan
pengaturan ulang program jika ada alarm.
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_ Fungsi Layar Panel Operasi ) 2/2

Pilih program untuk dimulai.
Beralih ke layar <PROGRAM CHOICE>.

CHOOSE

SV.ON/SV.OFF Menyalakan/mematikan power servo.
CLOSE Mengakhiri (mengakhiri operasi awal T/B) layar <OPERATION>.
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_ Operasi pada Panel Operasi

Bagian ini menjelaskan operasi pada panel operasi. Bagian ini menunjukkan contoh cara pengaturan kecepatan operasi diubah

dan program dimulai.

<OPERATION> 70%  Auto
PROGRAM NAME : STEP :
PRG2 00001

STATUS: RUN MODE: CYCLE
123 E
~ LCD yang di

<OPERAT 10N>
PROGRAN NANE
PRe2

STATUS RN

4 R
Menampilkan layar pilihan program

v
Mengubah “override”
v
Memilih program
v

Servo NYALA
v
Memulai operasi otomatis
v
Mengubah mode J

Anda telah belajar tentang operasi
pada panel operasi.
Lanjutkan ke halaman berikutnya.

s
. '[
| S ERES
- =GR R
| ’ 1 ::gc:‘l:l «
|laCEEs i
e > = ..;; e G
Clalslsl
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_ Ringkasan Bab Ini )

Di bawah ini adalah daftar topik yang Anda pelajari di bab ini.

« Fungsi layar operasi

« Operasi pada layar operasi
[Poin]

Poin berikut ini sangat penting, tinjau kembali untuk memastikan bahwa Anda telah familiar dengan isi bab tersebut.

Fungsi layar operasi « Anda telah belajar tentang fungsi pada layar OPERATION.

Operasi pada layar operasi » Anda telah belajar tentang operasi pada layar OPERATION.
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Ol e )

Bab 6 membahas pemeliharaan dan pemeriksaan yang diperlukan untuk layanan robot yang bebas masalah berkepanjangan.




_ Pemeliharaan dan Pemeriksaan
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)

Pemeliharaan dan Inspeksi meliputi pemeriksaan harian dan pemeriksaan berkala. Pemeriksaan diperlukan untuk mencegah
kegagalan keamanan dan penggunaan yang berkepanjangan.

Siklus pemeliharaan dan pemeriksaan dan daftar periksa ditunjukkan di bawah ini.

[Siklus pemeliharaan dan pemeriksaan] (Untuk RV-2FR-R/D)

<Jadwal pemeriksaan=

OHr

500Hr

1,000Hr

1,500Hr

Wakiu operasi

Pemeriksaan 1 bulan

Pernernksaan 1 bulan

Pameriksaan 1 bulan

Pemeriksaan 3 bulan

Pemerikzaan 1 bulan

Pemeriksaan 1 bulan

Pemeriksaan 1 bulan

Pameriksaan 3 bulan

Pemeriksaan & bulan

Pemerksaan 1 bulan

Pemeriksaan 1 bulan

Pemeriksaan 1 bulan

Pemeriksaan 3 bulan

Pemerikiaan 1 bulan
Femeriksaan 1 bulan

<Perkiraan siklus pemeriksaan>

Untuk satu shift
8 jam/hari = 20 hari/bulan = 3 bulan = kira-kira 500 jam
10 jam/hari x 20 hari/bulan = 3 bulan = kira-kira 600 jam

Untuk dua shift
15 jam/hari = 20 hari/bulan = 3 bulan = kira-kira 1.000 jam

[Catatan]

Seperti ditunjukkan di atas, untuk dua shift,

lakukan pemeriksaan 3 bulan, pemeriksaan 6 bulan,

dan pemeriksaan 1 tahun setelah setengah periode berjalan.

Pemeriksaan 1 bulan

Permneriksaan 3 bulan

Pemeriksaan & bulan

Pemeriksaan 1 tahun

- Pemerkssan 1 bulan

Pemeriksaan 3 bulan

Pemeriksaan 6 bolan

Pemeriksaan 1 tahun

Permeriksaan 3 tahun
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_ Pemeliharaan dan Pemeriksaan ) 1/2

[ltem pemeriksaan] (Untuk RV-2FR-Q/D)

<Item pemeriksaan harian=

Sebelum manyalakan {(Periksa item berikut sebelum menyalakan.)

1 Periksa apakah ada pemasangan baut yang longgar pada robot. (Pemeriksaan || Kencangkan baut dengan aman.
visual)
2 Periksa apakah ada sekrup penguncian yang longgar pada penutup. Kencangkan sekrup dengan aman.

(Pemeriksaan visual)

3 Periksa apakah ada baut penguncian yang longgar pada tangan. (Pemeriksaan || Kencangkan baut dengan aman.
wisual)

4 Pastikan kabel daya tersambung dengan aman. (Pemeriksaan visual) Sambungkan kabel secara aman.

5 Pastikan kabel antara robot dan pengontrol tersambung dengan aman. Sambungkan kabel secara aman.

(Pemeriksaan visual)

6 Pastikan tidak ada retakan dan benda asing pada robot dan tidak ada benda Ganti suku cadang dengan yang bary, atau ambil tindakan
yang menyebabkan gangguan pada robot. sementara.

Fi Pastikan tidak ada kebocoran gemule dari badan robot. (Pemeriksaan visual) Bersihkan robot, dan isi gemul.

8 Pastikan sistem tekanan udara dalam kondisi normal. Pastikan udara tidak Ambil tindakan pada pengumpulan air dan kebocoran udara (atau
bocor, air tidak terkumpul di saluran pembuangan, selang tidak terlipat, dan ganti komponen).

sumber udara dalam kondisi normal. (Pemeriksaan visual)

Setelah menyala (Perhatikan robot saat menyalakannya.)

1 Pastikan menyalakan robot tidak menyebabkan operasi atau suara tidak Lihat pemecahan masalah.
normal,

Selama operasi (Gunakan program Anda sendiri.)
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_ Pemeliharaan dan Pemeriksaan

2/2

Selama operasi (Gunakan program Anda sendiri.)

1

Pastikan poin operasi tidak menyimpang dari penyejajaran.

Periksa hal berikut jika penyimpangan terjadi.

1: Pastikan baut pemasangan aman.

2: Pastikan baut penguncian tangan aman.

3: Pastikan jig di sekitar robot tidak bergeser.

4: Jika posisi tidak diperbaiki, lihat "Pemecahan masalah” dan
lakukan pemeriksaan dan ambil tindakamn.

Lihat pemecahan masalah.

Periksa operasi atau derau yang tidak normal. (Pemeriksaan visual)

Lihat pemecahan masalah.
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_ Pemeliharaan dan Pemeriksaan )

[ltem pemeriksaan] (Untuk RV-2FR-Q/D)

<Daftar pemeriksaan berkala=

Item pemeriksaan 1 bulan

1 Pastikan baut dan sekrup yang digunakan untuk badan robot aman, Kencangkan baut dengan aman.
2 Pastikan sekrup penguncian konektor dan sekrup terminal pada blok terminal Kencangkan sekrup dengan aman.
aman.
3 Lepaskan semua penutup, dan pastikan tidak ada goresan karena gesekan dan || Periksa penyebabnya dan atasi.
benda asing yang ada di kabel. Jika kabel rusak parah, hubungi sektor layanan MITSUBISHI.

Item pemeriksaan 3 bulan

1 Pastikan kekencangan pada timing belt sudah tepat. Sesuaikan kekencangan jika sabuls terlalu panjang atau terlalu
longgar.

ltem pemeriksaan 6 bulan

1 Pastikan komponen gigi timing belt tidak aus. Jika gigi rusak atau aus, ganti sabuknya.

Item pemeriksaan 1 tahun

1 Ganti baterai cadangan di robot. Lihat “Bagian 6.4 Prosedur Penggantian Baterai” untuk mengganti
baterai.

ltem pemeriksaan 3 tahun

1 Lumasi gigi reduksi dengan gemuk untuk masing-masing sumbu. Lihat "Bagian 6.3 Prosedur Pelumasan” untuk melakukan
pelumasan.
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_ Prosedur Pemeriksaan/Pembersihan/Penggantian Filter

Filter dipasang pada pengontrol.

Anda telah menyelesaikan
pemeriksaan dan pembersihan filter.
Lanjutkan ke halaman berikutnya.
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_ Prosedur Pelumasan

Berikut ini menunjukkan lokasi pelumasan dan prosedur penggantian.
(Prosedur mungkin berbeda tergantung model. Untuk detail selengkapnya, lihat manual model yang digunakan.)

B sme
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_ Prosedur Penggantian Baterai

[Lengan robot]

Enkoder absolut dipasang ke robot untuk mendeteksi posisi pada setiap sumbu.

Selagi daya dimatikan, data posisi di enkoder dicadangkan dengan baterai cadangan.
Baterai dipasang pada pengiriman produksi. Ganti baterai ini kurang lebih setahun sekali.

Jika baterai diganti setelah habis, diperlukan pengaturan origin ABS yang dijelaskan dalam bagian 6.5.

Untuk prosedur penggantian baterai, tonton video di bawah.
(Prosedur mungkin berbeda tergantung model. Untuk detail selengkapnya, lihat manual model yang digunakan.)
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_ Mengatur ulang Origin (Pengaturan Origin ABS) ) 1/2

Jika pengaturan origin robot dilakukan untuk pertama kalinya, robot industri MITSUBISHI MELFA akan mencatat posisi sudut
origin dalam satu rotasi enkoder sebagai nilai offset. Jika pengaturan origin dilakukan menggunakan metode origin ABS, nilai ini
digunakan untuk menekan variasi dalam operasi pengaturan origin dan untuk mereproduksi posisi origin awal secara akurat.

Jika baterai habis dan data origin saat pengiriman dihapus, perlu untuk mengatur kembali origin-nya. Bagian ini
memperkenalkan metode ABS yang diperlukan untuk pengaturan ulang.

( A
Menampilkan layar ORIGIN/BRK
v
Memilih metode ABS
v
Memasukkan origin
ORIGIN:  AES CONPLETED v —
LM 0 E0 gt orign_}
Jr ) e

<ORIGIN> ABS
Jit (D)
J4: (1)
E T BT JT:{ :|
= I .
y
e - -‘

Anda telah menyelesaikan
pengaturan origin untuk teaching
pendant.

Lanjutkan ke halaman berikutnya.
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_ Mengatur ulang Origin (Pengaturan Origin ABS) ) 2/2

& R
Menampilkan layar ORIGIN/BRK
v
Memilih metode ABS
v
Memasukkan origin
v
I Mengatur origin ]
<ORIGIN> ABS COMPLETED
Jii(l) J2: (1) J3:(1)
JA:(1) J5:(1) J6:(1)
J7:( ) J8:( )
. ..

Anda telah menyelesaikan
pengaturan origin untuk teaching
pendant.

Lanjutkan ke halaman berikutnya.




k) MELFA_Basic_Operations_and_Maintenance(FR_Series_RQ_Type)_IND —
_ Pengaturan Origin metode Jig )

Bagian ini menjelaskan prosedur untuk mengatur origin menggunakan jig.
Jika motor diganti atau posisi robot tidak sejajar, origin perlu diatur lagi. Bagian ini menjelaskan metode jig yang diperlukan
untuk pengaturan ulang.

Untuk detail pengaturan origin dengan metode jig, tonton video di bawah ini.
(Prosedur mungkin berbeda tergantung model. Untuk detail selengkapnya, lihat manual model yang digunakan.)
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6.7 Ringkasan Bab Ini ) 1/2

Di bawah ini adalah daftar topik yang Anda pelajari di bab ini.

» Pemeliharaan dan pemeriksaan

» Prosedur pemeriksaan/pembersihan/penggantian filter

* Prosedur pelumasan
. . Layanan purna-jual

» Prosedur penggantian baterai Mitsubishi Electric System & Service Co., Ltd. akan menjadi
kontak untuk layanan pemeliharaan termasuk perbaikan dan
pemeriksaan, Silakan berkonsultasi dengan Mitsubishi Electric

» Pengaturan ﬂrl'gir‘l metode Jig Systemn & Service Co., Ltd. setempat Anda.

Pengaturan origin ABS

[Poin]

Poin berikut ini sangat penting, tinjau kembali untuk memastikan bahwa Anda telah familiar dengan isi bab tersebut.

-

¥
a
|
B
-
B
-
|
B
L]

Anda telah belajar tentang siklus pemeliharaan dan pemeriksaan dan item
pemeriksaan.

: : ‘ PN e » Anda telah belajar tentang prosedur pemeriksaan, pembersihan, dan
penggantian filter.

Prose elumasa « Anda telah belajar melumasi robot.

Prose engga era » Anda telah belajar mengganti baterai pada robot dan pengontrol robot.

Peng origin AE « Anda telah belajar tentang pengaturan origin dengan metode ABS.
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6.7 Ringkasan Bab Ini

)

2/2

Pengaturan Origin metode Jig

« Anda telah belajar tentang pengaturan origin dengan metode jig.
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Tes Tes Akhir )

Setelah menyelesaikan semua pelajaran di Kursus Kursus Pemeliharaan dan Operasi Dasar MELFA (Seri FR Tipe R/Tipe Q),
Anda telah siap untuk mengambil tes akhir. Jika ada topik yang kurang jelas, silahkan gunakan kesempatan ini untuk mengulas
ulang topik-topik tersebut.

Ada 12 pertanyaan secara total (57 hal) di Tes Akhir ini.
Anda dapat mengambil tes akhir ini sebanyak yang Anda mau.

Hasil nilai
Jumlah jawaban yang benar, jumlah pertanyaan, persentasi jawaban yang benar, dan hasil lulus/gagal akan ditampilkan di
halaman nilai.

1 2 3 4 5 & & L] 1] 1
Lot Lgi Tes1 ¥ [ ] Jusriab total pertareaan: 28
Tas 2 rAArANS Jesinn yang berar: 23
Tas 3 W
Tend v | rersentase: B2 %
Tes o | o
Lo Ligi Tes FaE T «
ol : z : L n Untuk berhasil lulus tes,
T:g 7 diperlukan jawabanyang benar
Coba kegi Tes 10 . sebanyak 60%.
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Tes Tes Akhir 1 )

Teks berikut menjelaskan konfigurasi robot industri MITSUBISHI MELFA. Isi setiap gap dengan opsi yang sesuai.

* Robot industri MITSUBISHI MELFA memiliki dua tipe: (P1), yang merupakan tipe multi-joint vertikal, dan (P2}, yang merupakan tipe
multi-joint horizontal.

= Ada tiga tipe pengontrol robot tersedia: (P3), yang merupakan pengontrol robot mandiri, dan (P4), yang merupakan pengontrol
yang kompatibel Platform iQ.

P1 Pilih kata atau frasa yang tepat &
P2 Pilih kata atau frasa yang tepat v,
P3 Pilih kata atau frasa yang tepat &
P4 Pilih kata atau frasa yang tepat O
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Tes Tes Akhir 2 )

Pilih nama model yang cocok masing-masing spesifikasi.

Spesifikasi robot Mama model

Tipe multi-joint vertikal, tipe D, kapasitas muat 7 kg (P1)
Tipe multi-joint horizontal, tipe D, kapasitas muat 6 kg (P2)
Tipe multi-joint vertikal, tipe R, kapasitas muat 7 kg, arm panjang (P3)
Tipe multi-joint horizontal, tipe D, kapasitas muat 12 kg (P4)
P1 il 3 ‘353 v T
Pilih kata atau frasa yang tepat O e Pilih kata atau frasa yang tepat

P3 Pilih kata atau frasa yang tepat o P4 Pilih kata atau frasa yang tepat
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Tes Tes Akhir 3 )

Teks berikut menjelaskan koneksi teaching pendant dan pengaturan origin dengan teaching pendant.

]
Isi setiap gap dengan opsi yang sesual.
= Teaching pendant harus tersambung selama pengontrol (P1) . Jika pengontrol (P2) dan tidak ada teaching pendant yang
tersambung ke pengontrol, alarm berhenti darurat akan menyala.
= Dalam mode OTOMATIS, teaching pendant dapat dilepas dari pengontrol tanpa menimbulkan alarm berhenti darurat dengan v
menarik keluar konektor teaching pendant dalam waktu lima detik setelah memegang (P3) teaching pendant dengan ringan (seperti

P1 Pilih kata atau frasa yang tepat &
P2 Pilih kata atau frasa yang tepat v,

P3 Pilih kata atau frasa yang tepat &
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Tes Tes Akhir 4

Teks berikut menjelaskan pengaturan bahasa untuk teaching pendant. Pilih opsi yang tepat untuk masing-masing gap.

1. Aktifkan teaching pendant dengan kedua tombel [F1] dan (P1) pada teaching pendant ditahan.
2. Pada layar pengaturan awal, tekan tombol [F1] untuk memilih *1. Configuration®.
3. Pada layar yang ditampilkan, pilih " (P2) " dengan menekan tombol [F1] untuk menampilkan layar pengaturan bahasa.

A llntiale mommmialib babaes lomoee Frlran tommbbal TE17 Sdaae (DY Ied sosmomee Wllemen ™ FDAY " ooy lmsanye
P Pilih kata atau frasa yang tepat O r2 Pilih kata atau frasa yang tepat
P3 Pilih kata atau frasa yang tepat o P4 Pilih kata atau frasa yang tepat

P5 Pilih kata atau frasa yang tepat £y P6 Pilih kata atau frasa yang tepat
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Tes Tes Akhir 5 )

Tabel berikut mencantumkan fungsi RT ToolBox3.
Pilih © untuk deskripsi yang benar dan = untuk yang salah.

Fungsi Jawaban

Membuat program robot (P1)
Operasi jog pada robot (P2}
Memeriksa jangakauan operasi rocbot (P3)
Memperkirakan waktu tact pada robot (P4)
Beralih mede operasi robot antara manual dan otomatis (P5)
P1 ili -
Pilih o P2 Pilih
P3 Pilih &) P4 Pilih

P5 Pilih &
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Tes Tes Akhir 6

)

Pilih opsi yang tepat untuk masing-masing gap.

1. Aktiflan (P1) .
2. Buat (P2) baru.

Teks berikut menjelaskan prosedur untuk membuat program dengan RT ToolBox3 dan mentransfer program ke pengontrol robot.

3. Di jendela pengaturan proyek. konfigurasikan pengaturan komunikasi agar bisa berkomunikasi dengan pengontrol robot.

P1

P2

P3

P4

P5

Pilih kata

Pilih kata

Pilih kata

Pilih kata

Pilih kata

atau frasa yang tepat

atau frasa yang tepat

atau frasa yang tepat

atau frasa yang tepat

atau frasa yang tepat

O 0 0 0 O
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Tes Tes Akhir 7 )

Pilih nama bagian teaching pendant yang diperlukan untuk digunakan pada operasi di bawah ini.

Saklar yang mematikan servo robet dan langsung menghentikan robot terlepas apakah teaching pendant aktif atau 1)
nonaktif.
Saklar yang mengaktifkan atau menonaktifkan cperasi robot dengan teaching pendant. (P2)
“Melepaskan atau menekan saklar ini dengan kuat pada mode manual akan mematikan servo robot. P3)
Untuk melakukan operasi yang dapat dilakukan saat serve robot AKTIF, seperti jog, saklar ini harus ditahan secara ringan.”
Tombal ini mengubah kecepatan “override” rebot. (P4)
P1 Pilih kata atau frasa yang tepat & p2 Pilih kata atau frasa yang tepat

P3 Pilih kata atau frasa yang tepat o P4 Pilih kata atau frasa yang tepat
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Tes Tes Akhir 8

Teks berikut menjelaskan prosedur untuk memeriksa program dangan teaching pendant.
Pilih opsi yang tepat untuk masing-masing gap.

1. Buka (P1} untuk program.
2. Tekan tombol (P2) untuk menampilkan "FWD" dan "BWD" pada menu fungsi di layar bagian bawah.

3. Tahan {P3) secara ringan dan tekan tombeol [SERVO] untuk menyalakan servo robot.

P1 Pilih kata atau frasa yang tepat

P2 Pilih kata atau frasa yang tepat

P3 Pilih kata atau frasa yang tepat
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Tes Tes Akhir 9 )

Pilih nama di layar panel operasi teaching pendant yang diperlukan untuk digunakan pada operasi di bawah ini.

Mulai ulang dari awal eksekusi program atau selama program berhenti. (P1)
Alihkan mode operasi. (F2)
Batalkan je.da .prugmm dan atur ulang_pm-gram. P3)
Selama terjadinya alarm, alarm akan dilepaskan.
Myalakan/matikan daya servo. (P4)
P1 Pilih kata atau frasa yang tepat & p2 Pilih kata atau frasa yang tepat

P3 Pilih kata atau frasa yang tepat o P4 Pilih kata atau frasa yang tepat
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Tes Tes Akhir 10 )

Prosedur operasi otomatis

Teks berikut menjelaskan prosedur untuk operasi otomatis pada program robot. Pilih opsi yang tepat untuk masing-masing gap.
1) Atur saklar [MODE] saklar pemilih mode ke (P1).
2) Tekan (P2) untuk menurunkan kecepatan operasi. v
3) Tekan tombol fungsi [F4] yang ditetapkan ke (F3) di layar operasi untuk menampilkan layar pilihan Program.

P Pilih kata atau frasa yang tepat O P2 Pilih kata atau frasa yang tepat v,
P3 Pilih kata atau frasa yang tepat o P4 Pilih kata atau frasa yang tepat

P5 Pilih kata atau frasa yang tepat £y P6 Pilih kata atau frasa yang tepat v
P7 Pilih kata atau frasa yang tepat O
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Tes Tes Akhir 11 )

Pilih siklus pemeriksaan untuk item pemeriksaan di bawah.

Item pemeriksaan Waktu pemeriksaan

Kekencangan timing belt (P1)

Kebocoran pelumas dari badan robot (P2)

Penggantian baterai cadangan (P3)

Retak dan benda asing pada robot dan benda yang menyebabkan gangguan (P4)

Melumasi gigi reduksi setiap sumbu (P5)

P1 il 3 353 v -

Pilih kata atau frasa yang tepat O e Pilih kata atau frasa yang tepat
P3 Pilih kata atau frasa yang tepat o P4 Pilih kata atau frasa yang tepat

P35 Pilih kata atau frasa yang tepat o
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Tes Tes Akhir 12

Teks berikut menjelaskan prosedur untuk mengganti baterai pada robot. Pilih jumlah langkah yang tepat.

(P1) Ganti baterai cadangan lama dengan yang baru satu per satu.
Ganti semua baterai pada satu waltu.
(P2) Matikan daya.

D2 Dorome seosaadis batoesn
P Pilih kata atau frasa yang tepat O P2 Pilih kata atau frasa yang tepat
P3 Pilih kata atau frasa yang tepat o P4 Pilih kata atau frasa yang tepat

P5 Pilih kata atau frasa yang tepat &
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Tes Skor Tes

Anda telah menyelesaikan Tes Akhir.
Hasil Anda adalah sebagai berikut.

10

1

12

Tes Alkchir 1

Tes Alchir 2

Tes Alkchir 3

Tes Alchir 4

Tes Alchir 5

Tes Akhir @

SNENEN

Tes Akchir 7

Tes Akhir &

Tes Alchir 9

Tes Akhir 10

Tes Akhir 11

SN ENENENENENENENEN ENENEN

SN ESESEN SRS RNRNENENENEN N

SN ESESENESENENENENENRNEN

SNENENEN R ENENENEN BN ENEN S

Tes Akhir 12

SNENEN

Jumlah total pertanyaan: 55
Jawaban yang benar: 55

Persentase: 100 %

Hapus
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Anda telah menyelesaikan Kursus Kursus Pemeliharaan dan Operasi Dasar MELFA
(Seri FR Tipe R/Tipe Q).

Terima kasih telah mengikuti kursus ini.

Kami berharap Anda menikmati pelajarannya, dan semoga informasi yang diperoleh dalam kursus ini dapat bermanfaat di waktu
mendatang.

Anda dapat mengulas kursus ini sesering yang Anda inginkan.

Tinjau

Tutup




