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Roboty Przemystowe

Podstawowe zasady obstugi I konserwaciji
robotéw MELFA (seria FR, typ R/ityp Q)

Niniejsze szkolenie umozliwi Ci poznanie podstaw obstugi oraz
konserwacji robota przemystowego MELFA serii FR typu R/Q.
Kliknij przycisk Dalej w prawym gornym rogu ekranu.
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Niniejsze szkolenie skierowane jest do poczatkujacych uzytkownikow robota przemystowego MELFA wyprodukowanego przez
firme MITSUBISHI. Opisuje ono procedury jego konfiguracji, obstugi oraz konserwacji.
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m Struktura szkolenia )

Program szkolenia przedstawiono ponize).
Zalecamy rozpoczecie szkolenia od rozdziatu 1.

Rozdziat 1 — KONFIGURACJA ROBOTA PRZEMYStOWEGO MITSUBISHI MELFA
Rozdziat ten przedstawia charakterystyke robota przemystowego MELFA wyprodukowanego przez firme MITSUBISHI.
Rozdziat 2 — KONFIGURACJA
Rozdziat ten zawiera opis procedur konfiguracyjnych, takich jak podiaczanie urzadzen oraz ustawianie punktu poczatkowego.
Rozdziat 3 - PROGRAMOWANIE
Rozdziat ten przedstawia metody programowania.
Rozdziat 4 — OBSLUGA ROBOTA
Rozdziat ten zawiera opis sterowania praca robota za pomoca panelu uczacego.
Rozdziat 5 — AUTOMATYCZNE DZIALANIE
Rozdziat ten omawia metody zwiazane z automatyzacja pracy robota.
Rozdziat 6 - KONSERWACJA
Rozdziat ten dotyczy zasad przeprowadzania konserwac]i | kontroli urzadzenia.
Test koncowy

Rozdziat ten sprawdza Twojg wiedze zdobyta w rozdziatach od 1 do 6.
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m Przechodzenie do innego ekranu

PrzejdZ do nastepnej strony

WrHé do poprzedniej strony

PrzejdZ do Zadanej strony

Zakoncz nauke

PrzejdZ do nastepnej strony.

Wrac do poprzedniej strony.

Cc

Wyswietli sie _Spis tresci”, umozliwiajacy przejscie do Zadanej strony.

AOBE

Zakoncz nauke.
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m Srodki ostroznosci dotyczace uzytkowania )

nSrodki bezpieczenstwa

W przypadku korzystania z opisywanych produktéw w czasie trwania szkolenia zapoznaj sie Ze Srodkami bezpieczenistwa
znajdujacymi sie w instrukcji uzywanego produktu.
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@ITXN KONFIGURACJA ROBOTA PRZEMYSLOWEGO MITSUBISHIMELFA )

Niniejsze szkolenie stanowi opis podstaw obstugi oraz konserwacji robota przemystowego MELFA wyprodukowanego przez
firme MITSUBISHI.

Do zastosowan robota przemystowego MITSUBISHI MELFA naleza montaz oraz kontrola czesci elektrycznych

I elektronicznych, a takze transport miedzy innymi czesci samochodowych, paneli wySwietlaczy ciekiokrystalicznych oraz plytek
potprzewodnikowych. Robot MELFA nie tylko moze zautomatyzowac istniejaca technike produkcyjna, ale rowniez sam w sobie
jest cennym wkitadem w proces produkcji.

I elektroniczne

Panele wySwietlaczy Piytki potprzewodnikowe
ciektokrystalicznych
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@I Rodzaic robotow i sterownikow ) 12

[Robot]

Istnieja dwa rodzaje robotow przemystowych MITSUBISHI MELFA: roboty wieloprzegubowe o konstrukcji pionowej oraz roboty
wieloprzegubowe o konstrukcji poziomej.

Roboty wielop!

egubowe 0 konstrukcji pionowej: Seria RV-FR
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_ Rodzaje robotow i sterownikow ) 2/2

Udkwig 3 kg Ud#wig 6 kg Udswig12 kg UdFwig 20 kg
RH-3FRH-D RH-8FRH-D RH-12FRH-D RH-20FRH-D
RH-3FEH-R RH-EFRH-R RH-12FRH-R RH-20FRH-R

RH-3FRH-Q RH-EFRH- RH-12FRH-Q RH-20FRH-(1
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@I Roqzaje robotow i sterownikow 3

[Sterownik]

Dostepne sa trzy rodzaje sterownikéw robotow: typ D (sterownik autonomiczny), typ R oraz typ Q (sterownik kompatybilny
z platforma i1Q). Sterownik typu D posiada wbudowany procesor robota. W celu potaczenia ze sterownikiem
programowalnym CPU robota mozna odtaczy¢ od sterownika typu R lub Q i zamontowac¢ w gniezdzie znajdujacym sie na
podstawie sterownika programowalnego.

Sterownik kompatybilny z platforma iQ

e




k) MELFA_Basic_Operations_and_Maintenance(FR_Series_RQ_Type)_POL —

Platforma iQ umozliwia sterowanie urzadzeniami peryferyjnymi FA, w tym robotami, zmniejszajac tym samym koszty na
wszystkich etapach, od projektowania | uruchamiania po obstuge i konserwacje. W przypadku systemoéw wieloprocesorowych
znaczgco poprawia kompatybilnoS¢ z urzadzeniami FA | przyspiesza sterowanie precyzyjne oraz zarzadzanie danymi.

PLC

Serwomotor

CPU robota CPU sterowania

ruchem

Produkt kompatybilny z platforma iQ
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_ Charakterystyka sprzetu (wigcznie z urzgdzeniami opcjonalnymi i peryferyjnymi) ) 1/2

Ponizsze ilustracje przedstawiaja charakterystyke sprzetu wchodzacego w skiad systemu typu R/Q (wtacznie z urzadzeniami
opcjonalnymi i peryferyjnymi).

Najechanie kursorem myszy na dany element spowoduje wyswietlenie opisu funkcji.

Ethemet ﬁ

GOT

System wizyjny
Podiaczenie l \

Sterownik serii MELSEC iQ-R

Modut CPU
robota BF

Karta rozszerzen

T = My - -

: funkciji

1 :}: Kabel taczacy : ; ; 3

Robot s maezyny : Sterownik : Sisan
RS ¢ R e e s R R SRR

{Sprzet uzywany przy standardowej konfiguracii}
Przejscidwka do panelu uczacego Rozdzielacz
kodera
m e ]
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_ Charakterystyka sprzetu (wigcznie z urzgdzeniami opcjonalnymi i peryferyjnymi) )

2/2

Panel uczacy
(opcgjonalny)

R32TB
R33TB R57T8
{Opcje oprogramowania)
Ao
‘-f- TUQ(:\'E.;I’IM:’

RT ToolBox3 mini

RT ToolBox3

RT ToolBox3 Pro

(Wyposazenie opcjonalne systemu)

8

Zestaw czujnika sity

~
AP

Koder impulsowy Opcje bezpieczenstwa

.

Kabhel USB SSCNETII/H
Interfejs osi
Ztacze USB doclatiowel
Serwo
(MR-J4-B)

MELFA-3D Vision

Skrzynka ochronna sterownika
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m Opcje (RT ToolBox3) )

RT ToolBox3 to oprogramowanie na komputer osobisty wspierajace poszczegolne fazy pracy, facznie z konfiguracja systemu,
uruchomieniem oraz obstugg systemu.

Oprogramowanie umozliwia tworzenie i1 edytowanie programow, sprawdzenie zakresu roboczego przed uruchomieniem robota,
oszacowanie czasu cyklu, przeprowadzenie procedury wyszukiwania i1 usuwania btedéw w momencie uruchomienia robota
oraz monitorowanie jego stanu i bledow w czasie pracy.

Symulator zawierajacy funkcje, takie jak dynamika ruchu robota czy reakcje serw, oraz emulator sterownika robota pozwalaja
na realistyczna symulacje obcigzenia silnika, sledzenia i czasu pozycjonowania.
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Okna oprogramowania RT ToolBox3
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@2 oncic (RT ToolBox3 Pro) 9

W oprogramowaniu RT ToolBox3 Pro trajektorie ruchu oraz programy robota wymagane do jego pracy moga byC generowane

automatycznie na podstawie danych 3D CAD (*1) elementu odczytanych z programu SolidWorks® oraz ustawionych warunkéw
I obszaru roboczego.

W przypadku elementow o skomplikowanym ksztaicie dziatanie systemu wymagajacego wielu danych do uczenia pozycji
mozna catkowicie zautomatyzowac.

*1) Format odczytywany przez oprograsmowanie SolidWorks”

Narzedzie do kalibracji




m MELFA_Basic_Operations_and_Maintenance(FR_Series_RQ_Type)_POL —
Cl - o )

R56TB to nowy panel uczacy przeznaczony do rozbudowanego sterowania robotem. Dzieki funkcjom monitorowania
porownywalnym z funkcjami oprogramowania komputerowego mozna bez problemu edytowac programy, ustawiac parametry
I wyswietlac stany wejsc/wyjsc.

Oprocz funkcji uczenia robota panel posiada ekran LCD 1 ulepszona funkcje monitorowania doskonale sprawdzajace sie np.
podczas debugowania.

Kolorowy wyswietlacz LCD TFT

+ Panel dotykowy VGA (640=480) Full Color z przyjaznym dla
uzytkownika uktadem ekranu.

* Proste operacje obstugowe dostepne z poziomu menu graficznego.

Interfe)s komunikacyny USB
Po podigczeniu pamieci USB mozna utworzy¢ kopie zapasowa danych
sterownika na miejscu bez koniecznoscl podiaczania komputera.
Kopia zapasowa zawiera te same dane, co kopia wykonywana na
komputerze, w tym informacje o programie, informacje o parametrach
I informacje o systemie.
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m Opcje (MELFA-3D Vision) )

MELFA-3D Vision to przeznaczony do matych robotow 3-wymiarowy czujnik wizyjny o niewielkich wymiarach, pozwalajacy
przeprowadzac szybkie i ultra dokiadne pomiary.

Doskonale sprawdza sie w podajniku czesci.

Umozliwia pobieranie elementow z duza predkoscig z wykorzystaniem bezmodelowe] metody identyfikac)i.

Polaczenia zgodne ze standardami producenta robota

Czujnik mozna polaczy¢ bezposrednio przez sieC LAN
bedaca standardowa funkcja sterownika. Ustawienia

I parametry robocze czujnika mozna tatwo sprawdzic i ustawic
Z poziomu komputera. Podczas pracy komputer nie jest
wymagany. Funkcja kalibracji robota 1 czujnika wizyjnego jest
zainstalowania standardowo 1| moze by¢ tatwo aktywowana
przez dedykowane polecenie dodane do programu MELFA- MELFA-3D Vision

BASIC.

Obsluga wielu metod dentyfikacji

Dostepne sa dwie metody identyfikacji: bezmodelowa
I modelowa, zaleznie od zastosowania.

= Rozpoznawanie bezmodelowe:
|dentyfikacja potoZzenia bez rejestrowania modelu elementu
docelowego

= Rozpoznawanie modelowe:
Identyfikacja potozenia elementu z wykorzystaniem modelu 3D- Rozpoznawanie Rozpoznawanie modelowe
CAD bezmodelowe
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m Opcje (Zestaw czujnika sily) )

Czujnik sty mierzy site nacisku na chwytak, dzieki czemu robot moze dziatac tak
samo jak cziowiek.

Pozwala realizowac operacje wymagajace chwilowego nacisku | wykrywania
SHy.

Wieksza stabilnoS¢ produkcji

Elementy ktore sq skltadane w czasie procesu produkcyjnego moga nie
byC powtarzalne. Uzycie czujnika sity pozwala skompensowac odchyiki
potozen oraz ponawiaC operacje zapobiegajac w ten sposob
uszkodzeniom elementéw i zatrzymaniom procesu. Dodatkowo
ewentualne niepowodzenia operacji moga by¢ analizowane danymi,
ktére czujnik loguje do pliku.

Realizacja ztozonych operacji montazu i przetwarzania
Poddajac sie sile zewnetrznej czesci sa montowane bez zadnych
uszkodzen. Funkcja wykrywania sity nacisku przy kontakcie umozliwia
zmiane kierunku i sty dziatania, a takze przerwanie operacji w przypadku
spelnienia okreslonych warunkoéw bedacych potaczeniem informacji
0 potozeniu i sile.

ad
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m Opcje (MELSENSOR)

MELSENSOR to maty czujnik wizyjny mogacy pracowac zardwno w siecl, jak 1 samodzielnie. Stuzy do
przeprowadzania automatycznych kontroli, pomiaréw, identyfikacji oraz innych operacji.

Sena VS80

Maty, niezalezny czujnik z ograniczong liczbg przewodow
+ Technologia PatMax Redline (*1) umozliwiajaca szybka
identyfikacje elementow.

+ Kompaktowe wymiary (31x31x75 mm) pozwalajace zamontowac
czujnik w niewielkiej przestrzeni, miejscach trudnodostepnych oraz
na chwytaku robota.

+ Zasilanie bezprzewodowe PoE w wersji niezalezny.

Sena VS70

Kompaktowy czujnik z oswietleniem

= Technologia PatMax Redline (*1) umozliwiajaca szybka
identyfikacje elementow.

= Oswietlenie, soczewka 1 filiry do wyboru z szerokie] gamy
produktow zaleznie od potrzeb Klienta.

+ Stopien ochrony IP67 zapewniajacy odpornosc na pyt i wode.

*1: Algorytm umozliwiajgcy szybkie | doddadne dopasowanie
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1.3.7 Opcje (ASLINK) )

System potaczen AnyWireASLINK pozwala ograniczyc liczbe kabli podiaczanych do robota MELFA do niezbednego minimum,
a tym samym uniknac problemoéw zwigazanych z recznym podiaczaniem.

Po podiaczeniu dedykowanego kabla AnyWire do wewnetrznego okablowania robota do sterowania chwytakiem mozna
wykorzystac dowolne z 256 wejs¢ modulu we/wy bez koniecznosci ukladania dodatkowych kabli w ramieniu robota.

O
wisloZylowy Wighksze moiliwosci
Podiczary ssumetiznie  JURELE Modliwod 2astosawariia aledwie Kilku 21 [
przewoddw [ kabla ogdélnego przeznaczenia a—

Wieksza
masa
wymiary i
mniejsza

L3 awego
okablowanla urzadzenia

Wigksza
wydajnosc
chwytaka
polqczer do B Zmpeitione
wykonania roztgczenia
—. i kabli

+ Duia liczba punktow mimo mabej liczby Eyt

+ Latwy montak prey udyeiu rozgalezien

* Brak koniecznosci montaiu skrzynki przekainikdw

* Mniejsze ryzyko reztaczenia sig preewodow dzigki
zastosowaniu kabla wewnegtrznege

= Latwa wymiana - wystarczy dodac lub usunac elementy

=« Ograniczona liczba £yl ze wagledu na wiyele kabla wislotylowego
= Wigkszy rozmiar z powodu koniecznodel zastosowania

skrzyrki preekanikéw
* Wigksza masa

« Craste zatrzymania spowadowane rezlaczaniem sie kabli

sAwagoad
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m Opcje (Wielofunkcyjny chwytak elektryczny) )

Dzieki precyzyjnemu chwytaniu, pozycjonowaniu i regulacji predkosci chwytak elektryczny o wielu réznych funkcjach
I charakterystykach moze byC wykorzystywany w przeréznych zastosowaniach.

Whysoko wydajne sterowanie bez koniecznoscl uzycia stownika

pneumatycznego
Ustawianie sity chwytu i predkosci dla kazdego elementu
Mozliwosc zdefiniowania schematow chwytania dla roznych obiektow,

np. miekkich lub ciezkich, poprzez okreslenie odpowiednich wartosci
momentu | predkosci chwytania.

Optymalny skok dostosowany do typu elementu

Mozliwosc¢ ustawienia optymalnego skoku dla réznych elementow
o roznych rozmiarach na potrzeby pozycjonowania.

tatwy montaz i przeglady

Mozliwosc inspekcji funkcji chwytaka, np. sukcesu/niepowodzenia
chwytu, oraz oceny zmierzonych wymiarow elementu na podstawie
sygnatu zwrotnego momentu i potozenia chwytaka.

Prosta regulacja
Mozliwos¢ tatwego ustawienia a programie skoku roboczego i sty chwytu
odpowiednio do ksztattu elementu.

Prosta obsluga

Bezproblemowa obstuga za pomoca panelu uczacego.
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_ Podsumowanie rozdziatu )

Ponize] znajduje sie lista tematow omoéwionych w niniejszym rozdziale.

= Charakterystyka robota przemystowego MITSUBISHI MELFA.
* Charakterystyka sprzetu (wiacznie z urzadzeniami opcjonalnymi i peryferyjnymi)

[Punkty]

Opisane tuta] kwestie sg bardzo wazne, wiec odswiez informacje na ich temat, aby mie¢ pewnosc, ze je
Zapamietasz.

Robot typu D + Robot autonomiczny ze sterownikiem, na ktorym opiera sie system sterowania

Robot typu Q lub R + Nowoczesny robot z procesorem wbudowanym w sterownik programowalny

Sterownik + Sterownik stuzy do kierowania praca robotow.
Istnieja trzy rodzaje sterownikow: D, Ri1 Q.




MELFA_Basic_Operations_and_Maintenance(FR_Series_RQ_Type)_POL -
Gyt 3 KONFIGURACJA )

Rozdziat 2 dotyczy procedur konfiguracyjnych robota przemystowego MELFA wyprodukowanego przez firme MITSUBISHI.
Z rozdzialu 2 dowiesz sie, co nalezy zrobi¢ przed uruchomieniem robota, wiaczajac w to podiaczanie urzadzen oraz ustawienie
punktu poczatkowego za pomoca panelu uczacego.

/
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)

uziemienia do sterownika.

_ Podtaczanie urzadzen

Ponizsze ilustracje pokazuja sposob podiaczenia robota do sterownika oraz sposob podiaczenia kabli zasilajacych i kabla

plerdcieniowa
gprezysta
Podkiadka -
plerdcieniowa i
plaska

Lwaga)Wp

= = Kabal uzkemiajacy reocta
[przygebu] go samodzialrie)

adzia pokazano
model RV-4FR, ale metoda
padlgczania dia pozostatych
modeli jest taka sama.

I

Kaorpus robota (bl podstaey)
Seria RV-2FR Seria RV-AFRITFRMEFR
Lo e— VY 5

= =
300 ~ 40Hmm % 300 ~ 400mm

Zacisk mylanawy
MI-24N

Zlgecze ACIN

Jedna laza
AC200V

4 A

Tyl sterownika

Ciskona z,a.c:isku

Uhwaga 1)

Wiytacznik i Kabal ACIN

rAZmicawn- | lwyposaienie Zacisk PE
pradawy (M) dadatkowe) Sruba M4

L
T Przawdd
Zacisk FE uziamienia

Ostona 2acizkl =
() Zacisk PE

Przdd stercemika

Tyl sterownika
o » : dimr — -P-
& Chm - By fEach
Tl 1 _ ol e, " I__ L-H l
0 =] =,
A Zlacze OPT1 = ﬁ
300 ~ 400mm = Kabal SSCHET IH
Zacisk nylonowy
hlK-24N

Madut CPU rabata
Systern CPU robiota -~

Zlgcza CH1

Zacisk nylanawy

Liwaga 1} Wylacznik rédnicovwo-pradowy awsze zaberpieczys oshong racisku,

Kauczuk krzema
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_ Podtaczanie panelu uczacego )

Panel uczacy nalezy podiaczac lub odtaczac, gdy zasilanie jest WYYACZONE. Jesl panel uczacy zostanie podtaczony lub
odigczony przy wigczonym zasilaniu, zostanie wyemitowany alarm zatrzymania awaryjnego.

Odtaczenie wiyku panelu sterujacego w ciggu pieciu sekund od przestawienia przetacznika [Enable] z polozenia 3 do polozenia
2 (lekkie przytrzymanie) w trybie AUTOMATY CZNYM umozliwia odtaczenie panelu uczacego od sterownika bez alarmu.

Ponizej opisano proces podigczania panelu uczacego.
1. Upewnij sie, ze przetacznik POWER (zasilanie) na sterowniku robota znajduje sie w pozyc)i wytaczenia.
2. Podlacz wtyk panelu uczacego do gniazda panelu uczacego znajdujacego sie na sterowniku robota.

Widok sekcji A w powiekszeniu

Podigczanie panelu uczgcego
Y _Diwignia =Procedura tgczenia wiyku | gniazdas=

¢ blokady

#

1. Upewnij sig, ze dzwignia blokady jest opuszezona,
2 Podigcz wiyk panelu uczacego do gniazda panelu uczacego na sterowniku.
3 Dociska) wiyk panelu uczgcego do momentu slyszalnego

zatrzasniecia sig mechanizmu.

Déwiek Kikniecia” wakazuje, Opust diwignig blokady.
e elementy zlacza zostaly
prawidlowo zamocowane.

.

Wiyk sterownika Wiyk panelu uczacego

Panel uczgey

Forpus wiyku
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_ Ustawienia jezykowe panelu uczacego

Niniejsza czesS€ zawiera omowienie konfiguracji ustawien jezykowych panelu uczacego.
W celu zaprezentowania konfiguracji ustawien jezykowych wykorzystano standardowy panel uczacy (R321B).

Jezykiem domysinym jest jezyk angielski.

1 e i guration
1 Cow Information

,
Wyswietlanie ekranu konfiguracji
v
Konfigurowanie ustawien jgzykowych
v
Zapis ustawien J
1.Configuration
2.Com. Information
<D <2 Rset

Zakonczono konfigurowanie
ustawien jezykowych panelu
uczgcego.

Przejdz do nastepnej strony.
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_ Przykiadowe srodki bezpieczenstwa

Przetacenik zatrzymania awarynega

fowLIETy Koy
Przycisk zalrzymania awaryjnego T'B 9 Urzgdzenie
-1 4 mﬁ ryjeg . peryeryine
T Zagilanie wewnalrzne 244 b |
i o 11 CHUSRT1
147 :
i o ais
3023 1

' Drrwi w ogrodzena
AT e CTA Ty

Whaphoin praslncEnks
138 crpmumwegn

4 ¥]
o Wajscie
+EIN % 2y 1) protacznila frybu
—.'= R 28.1‘2115
Wewngtrzrry chwid -
Zakrzymania awarynego 1

1174

Z770E, | Wyjbce trybu pracy

an

BANTY, |- Wibcie sygnalizacis biedu
LT

*1) Polazuje, ze CHUSR 11 jest systemem podwogym i posiada po dwa zaciski na kazde wejscie | wyjscie
Konigcz g jes] podigns g obu syelemis.
“2) Polazige, 2@ preycksk zatzymania swangnegd T8 jst pediqezony do starownika,

W przypadku obstugi robota, konieczne jest zachowanie srodkow bezpieczenstwa.
Sterownik robota posiada dwa obwody zatrzymania awaryjnego na bloku zaciskow okablowania uzytkownika, stuzace jako
obwody zabezpieczajace. Zbuduj obwod zgodnie z ponizsza instrukcja, aby podniesc poziom bezpieczenstwa.

261 ]- Wiyjhcia sygnalizacl Zatrzymania awanynego

& Szczegdtowe informacie znajdujy sie w specyfikacii
whybiraneno modelu.

& bie nalezy prowadzit prreveoddw elektrycznych wosposob
niezgodny ze specyfikacia lub podreczhikiem. Grozi to
nigprawidtowsy m dziataniem lub uszkodzeniem urzgdzenia.

& Czest obwody wewnetrznego Zzostata uproszozona.

@ Obwid jest zduplikowary.
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m Podsumowanie rozdziatu )

Ponize] znajduje sie lista tematow omoéwionych w niniejszym rozdziale.

= Podiaczanie urzadzen
* Podigczanie panelu uczacego
« Ustawienia jezykowe panelu uczacego

* Przykladowe srodki bezpieczenstwa
[Punkty]

Opisane tuta) kwestie sa bardzo wazne, wiec odswiez informacje na ich temat, aby mie¢ pewnosc, ze je
Zapamietasz.

Podiaczanie urzadzen * Wiesz, jak podiaczac urzadzenia.

Podiaczanie panelu * Pamietaj, aby podiaczanie lub odigczanie panelu uczacego odbywato sie przy
uczgceqo wylaczonym sterowniku robota.

Ustawienia jezykowe panelu
uczaceqo

+ Wiesz, w jaki sposob mozna zmienic jezyk panelu uczacego.

Srodki bezpieczenstwa * W przypadku obstugi robota konieczne jest zachowanie srodkow bezpieczenstwa.
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PROGRAMOWANIE

3

Rozdziat 3 zawiera opis procesu tworzenia programu dla robota przemystowego MELFA wyprodukowanego przez firme

MITSUBISHI.
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_ Wprowadzenie do oprogramowania RT ToolBox3 )

Do tworzenia programow dla robota przemystowego MITSUBISHI MELFA wykorzysta] oprogramowanie "RT ToolBox3"
umozliwiajace tworzenie programow | dostarczajgce wsparcia inzynieryjnego.

RT ToolBox3 jest oprogramowaniem na komputer osobisty, wspierajacym poszczegdlne fazy pracy, facznie z konfiguracja
systemu, uruchamianiem oraz obstuga systemu. Oprogramowanie umozliwia tworzenie 1 edytowanie programow, sprawdzenie
zakresu roboczego przed uruchomieniem robota, oszacowanie czasu cyklu, przeprowadzenie procedury wyszukiwania

I usuwania bledow w momencie uruchomienia robota oraz monitorowanie jego stanu i1 bleddw w czasie pracy.

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

Okna oprogramowania RT ToolBox3
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m Tworzenie przestrzeni roboczej, ustawienia komunikacji (USB) i potaczenie )

Aby rozpoczac korzystanie z oprogramowania RT ToolBox3, konieczne jest utworzenie przestrzeni robocze] oraz konfiguracja
ustawien komunikacji.

Niniejsze szkolenie opisuje konfiguracje ustawien komunikacji za pomoca potaczenia USB.

Przed podiaczeniem CPU sterownika
programowalnego do komputera osobistego
przez USB wymagana jest instalacja sterownika USE.

Rpl) R Communication Setting

Szezegotowe informacje na ten temat znajduja sie
w podreczniku uzytkownika RT ToolBox3.

" NET/IDMCC I [ MET /10 ¢H), GG Link IE |
T
Ettsat =
| oewi | &

1 Sl e ® P sl connechan

2 Sl o T ACress Serisl comTLanicabon other stabion v PLT midile
3 Semvial o s MNET 10800 18 o stmbion vis PLC module =
A Syl e Acvens O Lk orBsr SESES WE PLC macile

5 Searisl e Acress Ethemet ather stadion via PLC module

& Saarial e ® Accui srial commuricalion SHET [ W3(H] OO [E cther alaSon via PLC moduls
7 Gaarial T Acress Serial communication-ETemet ather station v PLC moduke

& Senial e Actmes MHET1084),0C 1E-senial communcation other siation via FLC module
D Sl T Access MHETA0§H),0C EE-CC-Link other stabion wa PLT moduie

10 Sevial por't Aucrress CC-Lnk-MMETT10),CT IE ather station vis PLC rodule

Poat Mini-B USE
[CPU sterownika programowalnego)
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_ Tworzenie przestrzeni roboczej, ustawienia komunikacji (USB) i potaczenie )

¢ o Toal
I (i) MELFA-3D Vision
& [@ VO Simwlator

Cutpaut

Zakonczono proces tworzenia programu i
konfiguracji ustawien komunikacji.
Przejdz do nastepnej strony.
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m Pisanie i zapisywanie programow

Pisanie i zapisywanie programow odbywa sie za posrednictwem oprogramowania BT ToolBox3.

W tej czesci dowiesz sie, jak utworzy¢ nowy program dla robota przy uzyciu komputera osobistego.

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

4 T
¥YZ  Alt+X |Joint  Alt+] | Work Coordinate  Alt+W
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m Pisanie i zapisywanie programow

T I Zls » =N AT ToolBox3 - Program TRCT TEST.prg  [hE

d5 % 2| 2
3 gl te Swi

Sawve

Works pace

&3 Fasc oy oo 1
B 3D Monitor

o Tool
i MELFA-30 Vision
O VO Sermststor

Zakonczono proces pisania programu i jego zapisywania.
Przejdz do nastepnej strony.

B x
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_ Przesytanie programéw do sterownika

Aby kierowac praca robota, utworzony program musi zostac zapisany na jego sterowniku.

W tej czesci nauczysz sie przesytania pliku programu z komputera osobistego do sterownika robota za pomoca
oprogramowania RT ToolBoxa.

[® Program Manager
Destination

- I Project:

Ci#Usersé® @ @ @Desk...¥Program | ... | |

(") Robot:

L:RCI(CR8xx-D) - ©Robot: | L:RCI(CR8xxD) - |

File List: File List:

[{select Al

Mame

Size  Date Tim

[] SAMPLE.prg

55 2019/05/08 16:

[I{select Al

MHame

Size  Date

Time

i b

Delate ‘ | Rename ‘ ‘ Protect ‘

Free: | 227 GB

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

4

Delete ‘ ‘ Rename

‘ ‘ Protect

Free: |

File Type:

100 MB

Robot Program (*.prg) ~
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_ Przesytanie programéw do sterownika

i

Waorkspade Haome
| offline

B onine

B Simuiator
Mode

RC: LRC1
8 ShowHide OF,

1 3 Factory line 1
B 3D Monitor
RC1
| Offline
B COnline
B Fv2FR-D
. Operation Panel
£l Program
m Spline
2] Pararmeter
[ Moniter
¥ Maintenance
B8 Board
4y Backup
 Tool
MELFA-30 Vision
@ vo Simulator

= =

é Down
Operation Py

Workspace R o=

Spurce
o Project: -
Ci¥isersie @ @ w¥Desk,. ¥Progam | .. |
Robot: LRCI(RBoD) -
File List:
iseect A
Mame Size Date Time

[J TEST.prg 55 2019/05/14 08:58

1 . ]

osete | | sonae | | procec ¥

Frea: | 231 GB
Filz Type: |Rnh-u't Program (™.prg) -

RT ToolBox3 - Factory line 1 (Onling)

Destbnation

" Project: -

[ "

& Rabat: 1:RCL{CRBceD)

File List:

i(select A

Heme  Sie= Date Time P
[J7esT 929 19/05/14 10:18:37 M

[l 1] Y

[_owwtn ] [ sarwrn | | e |

Free: | 100 MB
Fie Type: Rebot Program (".prg) -

o | | ¥ )

Zakonczono proces przesytania programu.
Przejdz do nastepnej strony.

CAP. MM

SCRL
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m Podsumowanie rozdziatu )

Ponize] znajduje sie lista tematow omoéwionych w niniejszym rozdziale.

+ Wprowadzenie do oprogramowania RT ToolBox3
* Tworzenie przestrzeni roboczej, ustawienia komunikacji (USB) | polaczenie
« Pisanie | zapisywanie programow

* Przesylanie programow do sterownika
[Punkty]

Opisane tuta) kwestie sa bardzo wazne, wiec odswiez informacje na ich temat, aby mie¢ pewnosc, ze je
Zapamietasz.

Wprowadzenie do
oprogramowania RT
ToolBox3

To oprogramowanie wspiera poszczegolne fazy pracy, facznie z konfiguracja
systemu, uruchamianiem oraz obstuga systemu.

Tworzenie przestrzeni

roboczej, ustawienia : i . .. . S
komunikacii (USB) Znasz procedure tworzenia przestrzeni roboczej | konfiguracji ustawien komunikacji.

| polaczenie

Pisanie | zapisywanie
programow

Wiesz, jak pisac | zapisywac programy.

Przesylanie programdw do
sterownika

Potrafisz przestac program z komputera osobistego do sterownika robota.
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OBSLUGA ROBOTA

Rozdziat 4 opisuje sterowanie praca robota za pomoca panelu uczacego.
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_ Nazwy i funkcje poszczegdinych elementéw panelu uczacego

Ta czesc przedstawia nazwy | wyjasnia funkcje poszczegolnych elementow panelu uczacego (R32TB/R33TB).
[Nazwy i funkcje elementow]

MNajechanie kursorem myszy na dany element znajdujacy sie w tabeli lub na rysunku panelu uczacego spowoduje
podswietlenie odpowiadajacego mu elementu lub opisu.

'."l.h_,ﬂqcmm [Emargency stop] Serwomechanizm robots przechodzi w E‘IEI‘I OFF, & robot netychmisst przenywa prace.

| Przelgcznik [Enable/Disabla]

Przelgcznik wruchamiajgcy
(przetgcznik 3-pozycyjny )

[@)][ Panel wyswistiacza LCD
| Kontrolka stanu

|| Przelacznik uruchamis lub wylacza prace mbota z panalam uczgoym. |

ik [Enable/Disabls] bedrie wstawiony w i ,[Engble”, & ten preycisk
ﬁhﬂﬁm!‘w lub mocno I'IH]I:HSI'IIHh- sarﬂﬂmmm =i, e
8 robot natychmisst przarsie prace.

| | WiyEwistla aktualny stan robota oraz rééne opcje menu. |

|| WyEwistla akiualny stan robota lub zestswy uczacego. |

|| Wykonujg d=islania odpowiadsjace funkcjom widocznym na wydwistisczu LCD. |

Ten przycisk przelgcza wydwistlane funkcje | zmienia funkcje przypisans do
preyciskdw [F1]. [F2], [F3] araz [F4].

Wistrzymuje wykonywanie programu | zmnigjsze predkoss roboczg af do catkowitego
zatrzymania robota.

Preycisk [FUNCTION]

Przycisk [STOP]

| Przycizk [ [OWVRDT][CWVRD[] || Te przyciski umcdliwisjg zmiang predkoéci pracy mbota. |

Przycisk [starowanie w frybie JOG)12

prayeiskow od [40.1]] de [+CLB]) Umuokliwia sterowanie robotem w trybie jog, 8 tekde wprowadzanie wartodci liczbowych.

Macinigde praycisku podczas gdy przeljcznik [EMABLE] jEIEt dalikatnie praytrzymywsany

Przycisk [SERVO] sprawis, #2 serwomachanizm robota preechodzi wstan O

SENENEEREN

Przycisk [MONITOR] Uruchamia tryb monitorocwania | wygwiatla jego menu.

[[@][ Przycisk [JOG]

| [ Uruchamia tryb jog i wyswistia jego dana.

[8)][ Prayeisk (HAND]

|| Uruchamia tryb pracy chenyiaka i wydwislla dane trybu.

[ Praycisk [cHARCTER]

| | Dastosowuje ekran edycji, aktywujge tryb numanyczny lub alfabstyczmy.

Przycizk [RESET]

Ressuje bigd. Program zostanie mresstowamny,
jesli pdnoczesnie nacisniesz ten preycisk oraz przycisk [EXE].

[ [ Preyeisk TI—T—1

|| Przesuwsa kursor wowybramym kisrunku.

[] [ Preycisk [CLEAR]

| | Usuwa znak znajdujgcy sie w pozyaji kursora.

19

Przycisk [EXE]

Wykonuje wybranae zadania. Przytrzymania tago przycisku w irybie bazpasradnim
powodue, #a robot porusza sis.

Przycisk wpisywania cyfrilitar

W zalednogci od

ranago wozasnis) tq-hq}numa?tznagn lub alfabatycznego).
nacisnigoie przycis .

u spowoduje wpisanie cyfry lub litery.
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_ Sterowanie robotem w trybie JOG za pomoc3 panelu uczacego ) 1/2

W tej czesci nauczysz sie recznego sterowania robotem za pomoca panelu uczacego w celu sprawdzenia, czy dziata on
prawidiowo.

Reczna obstuga robota nazywana jest jpraca w trybie JOG". Tryb ten obejmuje reczne sterowanie funkcja ,JOINT” kierujaca
osiami, funkcja XYZ" zmieniajaca polozenie robota w obrebie podstawowego ukladu wspolrzednych, funkcja ,TOOL" sterujaca
robotem w obrebie ukiadu wspétrzednych dla narzedzi oraz funkcjg [CYLINDER”, ktdra kieruje ruchem obrotowym robota

I sprawia, Ze jego ramie porusza sie po okregu.

Podczas recznego sterowania robotem przytrzymuj 3-pozycyjny przetacznik [Enable], ktory znajduje sie z tytu panelu
uczaceqgo.

(Zwolnienie lub mocne nacisniecie tego przetgcznika spowoduje wytaczenie serwomechanizmu robota. Podczas pracy w trybie
JOG naciska) przetacznik delikatnie).

Wiaczanie panelu uczgcego
v
Zalgczenie serwo
v
Wyswietlanie ekranu trybu JOG

<CURRENT> JOINT  100% PS5

¥:+9??. 45 E"_T'EE v
: +0.00 © +80 : i
7:4928. 24 C:+180. 00 l Kontrola dziatania JI
L1: L2:

FL1: 7 FL2: 0

[ XYZ J TOOL [N 3-XYZ

fCIERENT: JOINT DDA FS
§ 30T &8

LE N
I +RE M

L
L1 1 F

i N

un-.
EhE

IE
Ia i
i
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_ Sterowanie robotem w trybie JOG za pomoca panelu uczacego

rWtaczanie panelu uczacego\
v
Zalaczenie serwo
v
<GRRE'XJT297~;012T 100% P5 P Wyséwietlanie ekranu trybu JOG
sy T e v
;3,952;32 3;333;33 [ Kontrola dziatania J|
L1: L2:
FL1: 7 FL2: 0
J06 CYLNDR B

Z kolei nacisniecie przycisku [-Y(J2)] )
przesunie ramie w kierunku ujemnym.
Sprawdz dziatanie i przejdz do
nastepnej strony.

2/2
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_ Konfiguracja ustawien narzedzi )

Jesl robot wyposazony jest w chwytak, ustawienie punktu kontrolnego na koricowce chwytaka moze utatwic jego obstuge.
W takim przypadku konieczna jest konfiguracja ustawien narzedzi.
Istnieja trzy sposoby wprowadzania ustawien.

* Parametr MEXTL
* Instrukcja dla narzedzia w programie robota

* Okreslenie numeru narzedzia dla zmiennej M_Tool (wartosci parametrow od MEXTL1 do MEXTL4 sa danymi narzedzi)

[Obstuga robota przed i po konfigurac)i ustawien narzedzi)

Przed konfiguracja ustawien narzedzi Po konfiguracji ustawien narzedzi
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_ Konfiguracja ustawien narzedzi (konfiguracja parametrow MEXTL)

W tej czesci przeprowadzisz symulacje konfiguracji ustawien narzedzi.

Wigczanie panelu uczacego
v
Wyséwietlanie ekranu parametrow
v
<{PARAMETER> NAME ( MEXTL ) Ustawienia parametrow
DATA ELE(3 ) b~
(100 )
123
fr N

Zakonczono konfiguracje
ustawien narzedzi.
Przejdz do nastepnej strony.
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_ Procedura konfiguracji narzedzi (konfiguracja instrukcji dla narzedzia w programie robota) )

W tej czesci opisano procedure konfigurac)i z uzyciem instrukcji dla narzedzia w programie robota.
Na ponizszym rysunku przedstawione sg ustawienia wprowadzane przy zmianie wartosci osi Z z 0 na 100 mm.

[0 rogam sacisanmcors v N

1

IK

Symbol Opis

X

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

[ =

o=l BN

Wielkosc¢ przesuniecia wzdtuz osi X (jednostka: mm)

Wielkosc przesuniecia wzdtuz osi Y (jednostka: mm)

Wielkosc¢ przesuniecia wzdtuz osi Z (jednostka: mm)

Srodek obrotu wzgledem osi X (jednostka: stopnie)

Srodek obrotu wzgledem osi Y (jednostka: stopnie)

OB 2| N| <

Srodek obrotu wzgledem osi Z (jednostka: stopnie)
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_ Procedura konfiguracji narzedzi (ustawianie humeru narzedzia dla zmiennej M_Tool) )

W tej czesci opisano procedure ustawiania numeru narzedzia dla zmienne] M_Tool.
Na ponizszym rysunku przedstawione sg ustawienia wprowadzane przy zmianie wartosci osi Z z 0 na 100 mm.
Dane narzedzia sa zmieniane poprzez wprowadzenie wartosci dla narzedzia 1 (MEXTL1).

~ Tool Coordinate Data
T—Tr:u:l number ITWIH ' I
~5TD Tool Coordinate
(MEXTL) MEXTLL  MEXTLZ  MEXTL3  MEXTL4
[mm, degl [mm, deg) [mm, deg] [mm, deg] [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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_ Otwieranie/zamykanie chwytakow )

Ta czesSC€ zawiera opis procedury otwierania/zamykania chwytakéw zamontowanych na ramieniu robota.

Za pomoca panelu uczacego mozesz otworzy¢/zamknac az cztery chwytaki przy standardowym ustawieniu. Chwytak 1 jest
przypisany do osi C, chwytak 2 — do osi B, chwytak 3 — do osi A, a chwytak 4 — do osi Z. NaciSniecie przycisku [+] powoduje
otwarcie chwytakow, natomiast nacisniecie przycisku [-] — ich zamkniecie.

rWta}czanie panelu uczacego

v
Wyswietlanie ekranu chwytaka
v

<HAND> =+C:HAND1 +7:HAND4 Kontrola dziatania
+B:HAND2 + X HANDS
+A:HAND3 =+ Y:HAND6
16543210 76543210
oUT-9000OmOmOmOm IN-00D 0000000

| SAFE_J ALIGN BETIVIN Qi CLOSE |

N 2w =1 W4
=5 ey &1 WL
=4 a3 £7 WL

76543210 716543210
WimOsDeOos0e IMRODO00000

Sprawdz dziatanie i przejdz do
nastepnej strony.
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_ Utozenie chwytakow )

Ustawienie chwytaka zamontowanego na ramieniu robota moze zostac zmienione o wielokrotnos¢ 90 stopni.
Funkcja ta pozwala na przesuniecie robota do pozycji, w ktérej komponenty A, B i C pozycji obecnej beda ustawione
w odlegtosci doktadnie dopasowanej do przesuniecia bedgacego wielokrotnoscia 90 stopni.

rWk-;czanie panelu uczau:ego1

v
Wigczenie serwo
v
<HAND> =+ C:HAND1 +Z:HAND4 Wyswietlanie ekranu chwytaka
tgmgg :t¢:HANDS v
+A: +Y:HAND6 Ulozenie ch kow
76543210 76543210 L OIS0 CWYSS |

UT-50000000000 IND0000000
mo

Zakonczono procedure zmiany
utozenia chwytaka.
Przejdz do nastepnej strony.
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_ Uczenie )

Gdy robot zostanie ustawiony do konkretnej pozycji za pomoca trybu JOG lub innych metod, pozycji tej robot moze sie nauczyc
poprzez wczytanie je] do zmiennej potozenia w programie. Jesli proces uczenia zostat juz przeprowadzony, pozycja zostanie
nadpisana (poprawiona). Istniejg dwa sposoby uczenia: poprzez ekran edycji polecen lub za pomoca ekranu edycji potozenia.

® WysSwietianie ekranu
wprowadzania numeru kroku

v

WysSwietlanie ekranu potwierdzenia
h 4

Rejestrowanie biezacego polo2enia

CPROGRAM> 1 100%
4 Mov P4

6 END
EDIT BEDELETE SumVXEEN INSERT J TEACH B4

Zakonczono procedure uczenia.
Przejdz do nastepnej strony.
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Kontrola dziatania (praca przerywana) )

Przed aktywacjq trybu pracy automatycznej sprawdz dziatanie robota, uruchamiajgc kolejno kazdy krok programu (praca
przerywana).

Wiaczanie panelu uczacego
v
Wiaczenie serwo

v
<PROGRANM> 1 100% Praca w trybie przerywan
1 Mov P1 o
2 Mov P2
3 Mov P3

22 N EEDN-

Zakonczono procedure kontroli dziatania
(za pomocg pracy przerywanej).
Przejdz do nastepnej strony.




m MELFA_Basic_Operations_and_Maintenance(FR_Series_RQ_Type)_POL —
_ Podsumowanie rozdziatu ) 1/2

Ponize] znajduje sie lista tematow omoéwionych w niniejszym rozdziale.

= Nazwy | funkcje poszczegdlnych elementéw panelu uczacego
+ Sterowanie robotem w trybie JOG za pomoca panelu uczacego
* Konfiguracja ustawien narzedzi

+ Otwieranie/zamykanie chwytakow, utozenie chwytakow

Kontrola dziatania (praca przerywana)
[Punkty]

Opisane tuta] kwestie sg bardzo wazne, wiec odswiez informacje na ich temat, aby mie¢ pewnosc, ze je
zapamietasz.

DO eqgo elementd Znasz nazwy | funkcje poszczegdlnych elementéw panelu uczgcego.

n
|
L)
il

LA
-

i)
[
L]

Potrafisz sterowac robotem w trybie JOG za pomoca panelu uczacego.

Wiesz, jak przeprowadzic konfiguracje ustawien narzedzi.

Potrafisz otwierac | zamykac chwytaki oraz zmieniac ich wozenie.
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_ Podsumowanie rozdziatu ) 2/2

Kontrola dziatania (praca + /nasz metode przeprowadzania kontroli dziatania robota za pomoca pracy
przerywana) przerywanej.
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AUTOMATYCZNE DZIALANIE

Rozdziat 5 zawiera oméwienie automatyzacji pracy robota.
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_ Funkcje ekranu panelu sterowania ) 1/2

Ta czesc przedstawia nazwy | wyjasnia funkcje dostepne na poszczegolnych ekranach panelu uczacego (R32TB/R33TB).

[Nazwy i funkcje elementow]

MNajechanie kursorem myszy na dany element znajdujacy sie w tabeli lub na rysunku ekranu panelu sterowania spowoduje
podswietlenie odpowiadajacego mu elementu lub opisu.

<OPERATION> 100% Auto COPERATION> 100%  Auto
PROGRAM NAME :: STEP ;¢ :PROGRAM NAME :: STEP i
. PRG2 00001 . PRG2 | 00001
STATUS: STOP: '?iﬁfiE'I"CI?HT' S_T_&T_Ufe ST OP: MODE :_ CONT:

CYCLE PR 2 | coss B

I

Ustawienie predkosci

Wyswietla ustawiona predkosc.

Tryb sterownika

Wskazuje tryb pracy sterownika.

Nazwa programu

Wskazuje nazwe wybranego programu.

Stan wykonywania programu

Wskazuje stan wykonywania programu.

Numer wykonywanego wiersza

Wskazuje numer aktualnie wykonywanego wiersza.

Tryb pracy

Wskazuje tryb pracy.

START

Przetgcza ekran z ekranu rozpoczecia wykonywania programu lub
ekranu zatrzymania programu do ekranu <5TARTING PROGRAM =,

CONT. / CYCLE.

Przetacza tryb pracy.

A L= L = i = = ia . i
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_ Funkcje ekranu panelu sterowania

RESET Anuluje wstrzymanie wykonywania programu i aktywuje alarm
powodujacy zresetowanie programu.
Wybor programu do uruchomienia.
CHOOSE
Przetacza do ekranu <PROGRAM CHOICE=,
SV.ON / SV.OFF Wiacza/wytacza zasilanie serwomechanizmu.
Wytacza ekran <OPERATION>
CLOSE ™
(konczy operacje uruchomiong z poziomu panelu uczacego).

2/2
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_ Sterowanie praca robota za pomocg panelu sterowania )

Ta czeS¢ opisuje sposob sterowania praca robota za pomoca panelu sterowania. Z niniejszej czesci dowiesz sie, jak zmienié
predkoSc¢ roboczg oraz rozpoczac program.

(Wysetataie sizars wybors grograma
COPERATION> 0%  Auto - °’“’E’*°i oy
- s
STATUS: RUN  MODE: CYCLE N
= - Pepconon ey e
~ Powigkszony wyswietlacz L [ Zmianatybu |

<OPERAT 10K ™
PROGIAN. NANE STEP
P2 cosor

STATUS - RUN WOE: CYQLE

Potrafisz sterowac pracg robota za
pomocg panelu sterowania.
Przejdz do nastepnej strony.

- R
] v v

=
[ *A o
Con () S
£m
e ¢

CHEENE
i3aia
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m Podsumowanie rozdziatu

Ponize] znajduje sie lista tematow omoéwionych w niniejszym rozdziale.
* Funkcje ekranu sterowania
+ Sterowanie praca robota za pomoca ekranu sterowania

[Punkty]

Opisane tuta] kwestie sg bardzo wazne, wiec odswiez informacje na ich temat, aby mie¢ pewnosc, ze je
Zapamietasz.

Funkcje ekranu sterowania + /nasz juz funkcje dostepne na ekranie OPERATION.

Sterowanie praca robota za
pomoca ekranu sterowania

+ Potrafisz sterowac praca robota za pomoca ekranu OPERATION.
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Lon it 4 KONSERWACJA 4

Rozdziat 6 omawia kwestie konserwacji i kontroli robotow, ktéra zapewni dtugi okres ich niezakioconej eksploataci.
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_ Konserwacja i kontrola

)

Konserwacja i kontrola obejmuja czynnosci codzienne oraz okresowe. Kontrole zapobiegaja usterkom, gwarantuja
bezpieczenstwo | wydtuzajg czas eksploatacji.

Cykle konserwacji | kontroli, jak rowniez elementy im poddawane, przedstawiono ponizej.

[Cykl konserwacji i kontroli] (Model RV-2FR-R/D)

<Harmonogram kontroli=

OHr

S00Hr

Kontrala co 3 miesigoe)

1,000Hr

Konkrala oo 3 miesiaoe

Konirola co 6 miesiecy

1,500Hr

Kontrala co 3 miesigos

<Czestosc kontroli na podstawie czasu eksploatacji=

Dla jednozmianowego systemu pracy
8 godz./dzien x 20 dni/miesigc ¥ 3 miesigce = ok. 500 godz.

10 godz.fdzien x 20 dni/miesigc * 3 miesigce = ok. 600 godz.

Dla dwuzmianowego systemu pracy

15 godz./dzien = 20 dni/miesigc * 3 miesiace = ok. 1 000 godz.

[Uwaga]
Jak pokazano powyzej, w przypadku pracy dwuzmianowej

kontrole co 3 miesigce, 6 miesiecy oraz 1 rok przeprowadzadc

po uptywie potowy wskazanego czasu.

Kontrala co 3 miesiace

Kantrola co & miesiecy

Kontrola co 1 rok

|
-Konlﬂl o1 ﬂiﬂdﬁlkﬂimh co 3 miesigce

Konrola co 6 miesiecy

Kontrola co 1 rok [Keontrola co 3 lata

Okres eksploatacii
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_ Konserwacja i kontrola ) 1/2

[Czynnosci kontrolne] (Model RV-2FR-R/D)

<Codzienne czynnosci kontrolne=

m CzynnosE kontrolna (szczegolowy opis) Srodek zaradczy

Przed wigczeniem zasilania (wykonaj ponizsze czynnosci przed wiaczeniem zasilania).

1 Sprawdz, czy sruby montazowe robota nie ulegly poluzowaniu. (kontrola Dokrec poluzowane sruby.
wzrokowa)

2 Sprawdz, czy sruby mocujgce pokrywy nie ulegly poluzowaniu. (kontrola Dokrec poluzowane sruby.
wzrokowa)

3 Sprawdz, czy sruby ustalajgce chwytaka nie ulegly poluzowaniu. (kontrola Dokrec poluzowane Sruby.
wzrokowa)

4 Sprawdz, czy kabel zasilajgcy jest prawidtowo podigczony. (kontrola wzrokowa) Prawidtowo podiacz kabel.

5 Sprawdz, czy kable tgczace robot z jego sterownikiem sa prawidlowo podiaczone. || Prawidtowo podigez kabel.
(kontrola wzrokowa)

6 Sprawdz robota pod katem pekniec oraz obecnosci obeych substancji Wymien uszkodzone czesci lub zastosuj srodki tymczasowe.
i przedmiotdw, ktdre mogtyby zakldcic jego prace.

T Sprawdz korpus robota pod katem wycieku smaru. Oczysc korpus robota i uzupetnij smar.

8 Sprawdz uktad cisnieniowy. Upewnij sie, Ze powietrze nie wydostaje sie na Podejmij cdpowiednie kroki, aby zapobiec gromadzeniu sie wody
zewngtrz uktadu, w systemie odprowadzajgcym nie gromadzi sie woda, elastyczne || bgdz wydostawaniu sie powietrza poza ukfad (lub wymien
przewody nie sg zgiete, a Zrodio powietrza znajduje sie w dobrym stanie uszkodzone czesci).
technicznym.

Po wigczeniu zasilania (obserwuj robota po wigczeniu jego zasilania).

1 Sprawdz, czy wiaczenie zasilania nie powoduje nieprawidlowego dziatania robota || Patrz: Rozwiazywanie problemdw.
lub emitowania niepokojacych dzwiekdw.
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_ Konserwacja i kontrola

2/2

W czasie pracy robota (uruchom wiasny program).

1

Sprawdz, czy punkt pracy robota nie odbiega od ustawionej pozycji. W przypadku
pojawienia sie rozbieznosci wykonaj poniZzsze czynnosci kontrolne.
1. Sprawdz, czy Sruby montaZzowe sg prawidtowo zamocowane.
2: Sprawdz, czy sruby ustalajgce chwytaka sa prawidiowo zamocowane.
3: Sprawdz, czy przyrzady obrobkowe wokdt robota nie zostaly przesunisete.
4: Jesli robot nie powrdci do Zgdanej pozycji, zapoznaj sie z informacjami
zawarbymi
w rozdziale ;Rozwiazywanie problemdw”, a nastepnie przeprowadz kontrole
i podejmij odpowiednie kroki.

Patrz: Rozwigzywanie problemow.

Sprawdz, czy robot dziata prawidtowo i czy nie wydaje niepokojacych dawigkdw.
(kontrola wzrokowa)

Patrz: Rozwigzywanie problemdw.
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_ Konserwacja i kontrola )

[Czynnosci kontrolne] (Model RV-2FR-R/D)

<Okresowe czynnosci kontrolne=

m CzynnoscE kontrolna (szczegolowy opis) Srodek zaradczy

Czynnosci wykonywane co 1 miesigc

1 Sprawdz, czy sruby korpusu robota sa prawidlowo zamocowane. Dokrec poluzowane Sruby.
2 Sprawdz, czy sruby mocujgce zigcza i zacisku na listwie zaciskowej s3 prawidtowo || Dokred poluzowane Sruby.
zamocowane.

3 Zdejmij wszystkie ostony i sprawdz, czy na kablach nie znajdujg sie zarysowania Zbadaj przyczyne i usun ja.
powstate wskutek tarcia lub obce substancje. Jesli kabel ulegt powaznemu uszkodzeniu, skontakiuj sie
z serwisem MITSUBISHI.

Czynnosci wykonywane co 3 miesigoe

1 Sprawdz, czy napiecie paska zebatego jest wlasciwe. Dostosuj napiecie, jesli pasek jest za luzny lub zbyt mocno
napigty.

Czynnosci wykonywane co b miesiecy

1 Sprawdz czesc zebatg paska zebatego pod katem zuzycia. Jesli zeby sg powaZnie wyszczerbione lub zuzyte, wymien pasek.

Czynnosci wykonywane co 1 rok

1 Wymien baterie w robocie. Zapoznaj sie z informacjami zawartymi w czesci 6.4 ,\Wymiana
baterii®, aby wymieni¢ baterie.

Czynnosci wykonywane co 3 lata

1 Uzupetnij smar w przektadniach redukeyjnych kazdej z osi. Zapoznaj sie z informacjami zawartymi w czesci 6.3
~amarowanie”, aby nasmarowac wymienione elementy.
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_ Kontrola/czyszczenie/wymiana filtra

W sterowniku zamontowany jest filtr.

Zakonczono proces kontroli
stanu i czyszczenia filtra.
Przejdz do nastepnej strony.
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m Procedura smarowania )

Ponize] przedstawiono miejsca wymagajace smarowania oraz procedure wymiany smaru.
(Procedura moze sie roznic w zaleznosci od modelu. Szczegdlowe informacje znajduja sie w podreczniku uzytkownika dla
wybranego modelu).

4
o

R
.
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_ Wymiana baterii )

[Ramie robota]

W robocie zamontowano enkoder absolutny, ktéry wykrywa pozycje poszczegolnych osi.

Po wylaczeniu zasilania dane dotyczace pofozenia sa podtrzymywane przez baterie podtrzymujace dziatanie enkodera.
Baterie umieszczane sq w produkcie bezposrednio przed wysyika. Nalezy je wymieniac Srednio raz w roku.

Jesli baterie sie wyczerpia, po ich wymianie konieczne bedzie ustawienie punktu zerowego metoda ABS opisana w czesci 6.5.

Aby dowiedziec sie, w jaki sposob nalezy wymieniac baterie, obejrzyj ponizszy film.
(Procedura moze sie rozni¢ w zaleznos$ci od modelu. Szczegdotowe informacje znajduja sie w podreczniku uzytkownika dla
wybranego modelu).
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m Ponowne ustawianie punktu bazowego (ustawianie punktu bazowego metoda ABS) ) 1/2

Przy pierwszym ustawieniu punktu bazowego robota przemystowego MITSUBISHI MELFA potozenie katowe punktu bazowego
w czasie pojedynczego obrotu enkodera zostaje zapamietane jako wartosc przemieszczenia. Ustawienie punktu bazowego za
pomoca metody ABS umozliwi wykorzystanie te) wartosci w celu korekcji powstatych odchylen oraz dokifadnego odwzorowania

pierwotne] pozycji punktu bazowego.

Jesl dojdzie do wyczerpania bateri, a dane punktu bazowego zostang utracone w czasie transportu, konieczne bedzie jego
ponowne ustawienie. W te) sekcji poznasz metode ABS, dzieki ktdre] ponownie ustawisz punkt bazowy.

( Wdwietlanie ekranu ORIGINBRE )
v
Wybér metody ABS
v
Wprowadzanie punidu poczgtkowego
ORI MBS COMPLETED L
oy & B:1) I Lhtanﬁaniewmﬂumaﬂuwagu]
ﬂE‘J ﬁ:l; E:il) L~
. O .S
<ORIGIN> ABS COMPLETED
JUSCH) J2: (1) Jd3:(1)
Ja:(1) J5:(1) J6:(1)
W ] #Mom JT:{ j Jaf{ ]
— prem B
r
il - .‘

! Zakonczono ustawianie punktu
poczatkowego metodg ABS.
Przejdz do nastepnej strony.
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_ Ponowne ustawianie punktu bazowego (ustawianie punktu bazowego metoda ABS) )

DRIGIN  ABS
J-(B) s2:11)

a:(

f Wydwietlanie ekranu ORIGIN/BRK g
v
Wybér metody ABS
v
Wprowadzanie punktu poczatkowego
v
[ Ustawianie punktu poczatkowego ]

<ORIGIN> ABS COMPLETED

Zakonczono ustawianie punktu
poczatkowego metodg ABS.
Przejdz do nastepnej strony.

2/2
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m Ustawianie punktu bazowego za pomoc3g szpilki kalibracyjnej )

W tej czesci opisano procedure ustawiania punktu poczatkowego za pomocg szpilki kalibracyjnej.
Po wymianie silnika badz w przypadku nieprawidtowej pozycji robota konieczne jest ponowne ustawienie punktu bazowego.
W tej czesci dowiesz sie, jak ponownie ustawiC punkt bazowy za pomoca szpilki kalibracyjnej.

Szczegotowe instrukcje dotyczace ustawiania punktu bazowego wspomniang metoda znajdziesz w ponizszym filmie.

(Procedura moze sie rozni€ w zaleznosci od modelu. Szczegotowe informacje znajdujg sie w podreczniku uzytkownika dla
wybranego modelu).

2J28¢ B HIZE¢
)JSN: g JJésc¢
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Podsumowanie rozdziatu ) 1/2

Ponize] znajduje sie lista tematow omoéwionych w niniejszym rozdziale.

= Konserwacja | kontrola
Ustugi posprzedazowe

* Kontrola/czyszczenie/wymiana filtra Firma Mitsubishi Electric System & Service Co., Ltd oferuje
ustugi posprzedazowe obejmujace konserwacje, naprawy

i przeglady. Aby skorzystac z naszej oferty, skontaktuj sie

« Wymiana baterii z miejscowym oddziatem Mitsubishi Electric System & Service
Co., Ltd.

* Smarowanie

= Ustawianie punktu poczatkowego metoda ABS

* Ustawianie punktu poczatkowego za pomoca szpilki kalibracyjne)
[Punkty]

Opisane tuta) kwestie sg bardzo wazne, wiec odswiez informacje na ich temat, aby mie¢ pewnosc, ze je
Zapamietasz.

LJ
L
LY
o
Ll
L
LY
-

Znasz cykle konserwac]i | kontroli, jak réwniez elementy im poddawane.

Potrafisz sprawdzac, czyscic | wymieniac filtr.

arowanie = /nasz procedure smarowania robota.

ana bate * Wiesz, w jaki sposob nalezy wymieniac baterie w robocie | w jego sterowniku.

Potrafisz ustawiac punkt bazowy z wykorzystaniem metody ABS.
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Podsumowanie rozdziatu )

2/2

Ustawianie punktu bazowego

Za pomoca szpilki = Potrafisz ustawiaC punkt bazowy, korzystajac ze szpilki kalibracujnej.
kalibracyjnej
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Test Test koncowy )

Po zakoriczeniu wszystkich etapow kursu Podstawowe zasady obstugi i konserwacji robotow MELFA (seria FR,
typ Rityp Q), mozesz teraz przystapic do testu koricowego. W razie nigjasnosci w zakresie ktéregokolwiek z tematow,
wykorzysta) te mozliwosc do ponownego zapoznania sie z tymi zagadnieniami.

Test koncowy sklada sie z 12 pytan (57 elementow).
Mozesz zdawac test koncowy dowolna ilosc razy.
Punktacja koncowa

Liczba prawidtowych odpowiedzi, liczba pytan, procent prawidiowych odpowiedzi | wynik zaliczony/niezaliczony pojawia sie na
stronie wyniku.

i
Spratu] Tewt 1 ..( .,.r Warystide pytania: 28
IO
Test 2 FAFArAN Prasidoe sdpswibdzi 22
T v ot TO %
Tes 4 FERG
e Sk Do zaliczenia testu wymagana
Sprdbul Tl 8 v ‘ jest ocena minimum 60%.
prancwak
Tes T ArArAL:
Ten 8 ||| | S
Tent o 7

Sprabu) et 90
ponowie
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Test Test koncowy 1 )

Ponizszy fragment tekstu przedstawia charakterystyke robota przemystowego MELFA wyprodukowanego przez firme MITSUBISHI ~
Uzupeinij luki, wstawiajac prawidtowa opcje.

- Istniejg dwa typy robotéw przemystowych MITSUBISHI MELFA: (Q1) obejmujgca roboty wieloprzegubowe o konstrukcji pionowej
oraz (Q2), do kiorej nalezg roboty wieloprzegubowe 0 konstrukcji poziomej.

» Dostepne s3 trzy rodzaje sterownikow robotow: (Q3) bedacy sterownikiem autonomicznym oraz (Q4), kiory jest sterownikiem W
kompatybilnym z platforma iQ.

Q1 Wybierz wiasciwe stowo lub wyrazenie &
Q2 Wybierz wiasciwe stowo lub wyrazenie o
Q3 Wybierz wiasciwe stowo lub wyrazenie o
Q4 Wybierz wlasciwe stowo lub wyrazenie O
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Test koncowy 2 )

Wybierz nazwe modelu odpowiadajaca podanej specyfikacji techniczne].

Specyfikacia techniczna robota Nazwa modelu

Robot wisloprzegubowy o konstrukcji pionowej, typ D, udZwig 7 ko an
Robot wisloprzegubowy o konstrukcji poziomej, typ D, udZwig 6 kg (Q2)
Robot wieloprzegubowy o konstrukcii pionowej, typ R, udZwig 7 ko, diugie ramis (e}
Robot wieloprzegubowy o konstrukcii poziomed, typ Q, udZwig 12 kg Q)
Q1 Wybierz wiasciwe stowo lub wyrazenie €9 Q2 Wybierz wiasciwe stowo lub wyrazenie

Q3 Wybierz wtasciwe stowo lub wyrazenie o Q4 Wybierz wtasciwe stowo lub wyrazenie

O
o
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Test koncowy 3 )

Ponizszy fragment tekstu opisuje procedure podigczania panelu uczacego oraz ustawianie punktu bazowego za jego pomocs. ~
Uzupeinij luki, wstawiajac prawidtowg opcje.

- Panel uczacy nalezy podtaczac, gdy zasilanie jest (Q1) . Jesli zasilanie bedzie (Q2) , a panel uczacy zostanie dotgczony od
sterownika, wygenerowany zostanie alarm zatrzymania awaryjnego.

« W trybie AUTOMATYCZNYM panel uczacy mozna odtaczyc od sterownika bez ryzyka wygenerowania alarmu zatrzymania v
awaryjnego, pociagajac za wiyk panelu uczacego w ciagu pieciu sekund od wcisniecia (Q3) na panelu uczacym (jako pokazano dla

Q1 Wybierz wiasciwe stowo lub wyrazenie &

Q2 Wybierz wiasciwe stowo lub wyrazenie o

Q3 SWybierz wiasciwe stowo lub wyrazenie o
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Test Test koncowy 4 )

Ponizszy fragment tekstu opisuje konfiguracje ustawien jezykowych panelu uczacego. Wybierz prawidtowg opcje dla kazdej luki. ~

1. Wiacz panel uczacy, naciskajac jednoczesnie przycisk [F1] oraz (Q1) na panelu uczacym.
2. Na poczatkowym ekranie wprowadzania ustawien nacisnij przycisk [F1], aby wybrac opcje 1. Configuration”.
3. Na kolejnym ekranie wybierz opcje " (Q2) " za pomoca przycisku [F1], aby wyswietli¢ ekran konfiguracji ustawieri jezykowych. v

i gis " Ay "

Q1 o . e : . -
Wybierz wiasciwe stowo lub wyrazenie O a2 Wybierz wiasciwe stowo lub wyrazenie &
Q3 Wybierz wiasciwe stowo lub wyrazenie O Q4 Wybierz wiasciwe stowo lub wyrazenie O

Q5 Wybierz wiasciwe stowo lub wyrazenie & Q6 Wybierz wiasciwe stowo lub wyrazenie &
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Test koncowy 5 )

W ponizsze] tabeli przedstawiono funkcje oprogramowania RT ToolBox3.
Wybierz znak < dla funkcji, jakie zapewnia oprogramowanie, lub znak x dla funkcji, ktérych nie zapewnia.

Funkcja Odpowied?

Tworzenie programow dla robotow an
Sterowanie robotem w trybie JOG (Q2)
Sprawdzanie zakresu roboczego robota (Q3)
Oszacowanie czasu taktowania robotow (Q4)
Zmiana trybu pracy robota z recznego na automatyczny i odwrotnie (Q5)
Q1 whi :
Wybierz QO a2 Wybierz
Q3 Wybierz & 4 Wybierz

Q5 Wybierz &
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Ponizszy fragment tekstu opisuje proces tworzenia programu za pomocg oprogramowania RT ToolBox3 i procedure przesyfania ~
programu do sterownika robota. Wybierz prawidtow3a opcje dia kazdej luki.

1. Uruchom program (Q1} .
2. Utwarz nowa (Q2) . v
3. W oknie ustawien projekiu skonfiguruj ustawienia komunikacji, aby nawigzac potaczenie ze sterownikiem robota.

Q1 Whybierz wlasciwe stowo lub wyrazenie O
Q2 Whybierz wlasciwe stowo lub wyrazenie O
Q3 Wybierz wiasciwe stowo lub wyrazenie O
Q4 Whybierz wlasciwe stowo lub wyrazenie O
Q5 Whybierz wlasciwe stowo lub wyrazenie O
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Test koncowy 7 )

Wybierz nazwy elementéw panelu uczacego, kidre bedg potrzebne w celu przeprowadzenia opisanych ponizej dziatan.

Przetacznik, ktory wylacza serwomechanizm robota i natychmiast zatrzymuje robota bez wzgledu @)
na to, czy panel uczacy jest wigczony, c2y nie
Przetgcznik, ktory uruchamia lub wytacza robota za pomoca panelu uczacego. (Q2)

Zwalniznie lub mocne nacisniecie tego przetacznika w trybie recznym spowoduje wylaczenie
serwomechanizmu robota.

. ) . ) . Q3
Aby sterowac praca robota, gdy jego senwomechanizm jest uruchomiony, na przykiad w trybie (@3)
JOG, malezy lekko przytrzymac przetgcznik.
Te przyciski umoZliwiaja zmiane predkosci pracy robota. (Qd)
Q1 Wybierz wiasciwe stowo lub wyrazenie (9 Q2 i 50 soni
y : : Wy Wybierz wiasciwe stowo lub wyrazenie 9

Q3 Wybierz wiasciwe stowo lub wyrazenie (9 Q4 Wybierz wiasciwe stowo lub wyrazenie 9
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Test koncowy 8

Ponizszy fragment tekstu opisuje procedure sprawdzania dziatania programu za pomoca panelu uczgcego.
Wybierz prawidiowa opcje dla kazdej luki.

1. Otworz {Q1) dia programu.
2. Nacisnij (Q2) , aby wyswietli¢ opcje ,FWD" i ,.BWD” w menu funkcji na dole ekranu.

3. Delikatnie przytrzymaj (Q3) i nacisnij przycisk [SERVO], aby wigczy¢ serwomechanizm robota.

Q1 Whybierz wlasciwe stowo lub wyrazenie

Q2 Whybierz wlasciwe stowo lub wyrazenie

Q3 Wybierz wiasciwe stowo lub wyrazenie
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Test koncowy 9

)

ponizej dziatan.

Wybierz nazwy elementéw ekranu panelu sterowania panelu uczacego, ktore beds potrzebne do przeprowadzenia opisanych

Dziatanie Nazwa
Ponowne uruchomienie programu od poczatku lub od momentu, w ktdrym zostat zatrzymany. Q1)
Przetaczenie trybu pracy. (Q2)
Anulowanie war‘iia programu oraz resetowanie programu. @3)
Zwolnienie wygenerowanego alarmu.
Wiaczeniefwytaczenie zasilanie serwomechanizmu. Q)

Q1 Wybierz wiasciwe stowo lub wyrazenie O Q2

Q3 Wybierz wtasciwe stowo lub wyrazenie o Q4

Wybierz wiasciwe stowo lub wyrazenie

Wybierz wtasciwe stowo lub wyrazenie

O
o
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Test koncowy 10 )

Procedura dziatania automatycznego ~
Ponizszy fragment tekstu opisuje procedure automatycznego wykonywania programu robota. Wybierz prawidiowa opcje dia kazdej
(UK.

1)Ustaw przetgcznik trybu [MODE] w potoZeniu (Q1) .

2)Nacisnij (Q2) , aby zmniejszy¢ predkosc robocza. v
Q1 Wybierz wiasciwe stowo lub wyrazenie O Q2 Wybierz wiasciwe stowo lub wyrazenie Q

Q3 Wybierz wiasciwe stowo lub wyrazenie O Q4 Wybierz wiasciwe stowo lub wyrazenie Q

Q5 Wybierz wlasciwe stowo lub wyrazenie (9 Q6 Wybierz wiasciwe stowo lub wyrazenie €9

Q7 Wybierz wiasciwe stowo lub wyrazenie O
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Test koncowy 11

Wybierz prawidiowy cykl kontroli dia ponizszych elementow.

Czynnosci kontrolne CzestotiwosE kontroli
Mapiecie paska zebatego (1)
Whyciek smaru 2 korpusu robota (22
Wymiana baterii podtrzymujacych dziatanie urzadzen (Q3)
Pekniecia oraz obecnost obeych substancii i przedmiotéw, kiore moga zaktocic prace robota Qd)
Smarowanie przekiadni redukcyjnej kazdej z osi (Q5)

Q1 Wybierz wiasciwe stowo lub wyrazenie O Q2

Q3 Wybierz wtasciwe stowo lub wyrazenie O Q4

Q5 Wybierz wiasciwe stowo lub wyrazenie (9

Wybierz wiasciwe stowo lub wyrazenie

Wybierz wtasciwe stowo lub wyrazenie
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Test koncowy 12 )

Ponizsze fragmenty tekstu opisujg procedure wymiany baterii w robocie. Ustaw czynnosci w prawidtowej kolejnosci.

(Q1) Wymiana starych baterii na nowe jedna po drugiej.
Jednoczesna wymiana wszystkich baterii.

(Q2) Wytaczenie zasilania.

Q1 nhi e &g - . L o
Wybierz wiasciwe stowo lub wyrazenie O Q2 Wybierz wiasciwe stowo lub wyrazenie
Q3 Wybierz wiasciwe stowo lub wyrazenie O Q4 Wybierz wiasciwe stowo lub wyrazenie

Q5 Wybierz wiasciwe stowo lub wyrazenie &
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TEST Wynik testu )

Test koncowy zostat zakonczony. Twoje wyniki 53 przedstawione poniZej.
Aby zakonczyc test koncowy, przejdZ do nastepnej strony.

Test koficowy 1 ,:' j’ j' j' TR N I B R B B Wszystkie pytania: D9
Test koricowy 2 7 |7 | Prawidtowe odpowiedzi: 99
S A A T
Test koricowy 4 v | ¥V |V | ¥ | ¥ |V

Test koricowy 5 v | Y|V ||V Wyczysé
Test koricowy 6 AR AR AR AR

Test koricowy 7 N VN VR W

Test koricowy 8 v | v | 7

Test koricowy 9 N VN RV

Test koricowy 10 v | V|| ||V

Test koricowy 11 v | v |V |V |V

Test koricowy 12 v | v | v | v | v
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Ukonczyles/as szkolenie ,,Podstawowe zasady obstugi i konserwacji robotow MELFA
(seria FR, typ Rityp Q) ".

Dziekujemy za udziat w szkoleniu.
Mamy nadzieje, ze szkolenie spetnito Twoje oczekiwania | ze uzyskates/as przydatne informacje.

Szkolenie mozesz powtarzac dowolna liczbe razy.

Sprawdz

Zamknij




