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} Objetivo do curso ) 000

Este curso destina-se a iniciantes na utilizagdo do robd industrial MITSUBISHI MELFA e descreve os procedimentos de
configuragdo, operacdo e manutencao.
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(GGG Estrutura do curso ) 0o

O contetdo do curso € explicado a seguir.
Recomendamos que vocé comece pelo Capitulo 1.

Capitulo 1 - Configuracédo do robo industrial Mitsubishi MELFA

Este capitulo descreve a configuracao do robd industrial Mitsubishi MELFA.
Capitulo 2 - Instalacao

Este capitulo descreve os procedimentos de instalagdo, como a conexdo de dispositivos e a definicdo de uma origem.
Capitulo 3 - Programacao

Este capitulo descreve os métodos de programacéo.
Capitulo 4 - Operacao do robo

Este capitulo descreve as operagdes do robé com um teaching pendant.
Capitulo 5 - Operacao automatica

Este capitulo descreve os métodos de efetuar a operacdo automatica do robé.
Capitulo 6 - Manutencao

Este capitulo descreve os métodos de realizar a manutencéo e a inspecao.
Teste Final

Este capitulo verifica se vocé entendeu o conteddo dos capitulos 1 a 6.
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Introducao

Como utilizar esta ferramenta de e-Learning

) oo

Ir para a proxima pagina

Voltar para a pagina anterior

Mover-se para a pagina
desejada

Sair do curso

Ir para a proxima pagina.

Voltar para a pagina anterior.

O "Indice" sera exibido, permitindo que vocé navegue até a pagina
desejada.

Sair do curso.
A janela, como a tela de "Contetdo”, e o curso serdo fechados.
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Precaucgoes para utilizacao ) oaE

Precaucoes de seguranca

Quando vocé estiver aprendendo a operar os produtos reais, leia cuidadosamente as precaugdes de seguranga dos
respectivas manuais.
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> Conﬁgurac;ﬁo do robo industrial Mitsubishi MELFA

Este curso descreve as operagées basicas e a manutencdo do robd industrial Mitsubishi MELFA.

O robd industrial Mitsubishi MELFA é utilizado para montar e verificar componentes elétricos e eletronicos e
transferir pecas de automoveis, painéis de LCD e wafers semicondutores, for exemplo. O MELFA automatiza os

equipamentos de produc@o e aumenta seu valor agregado.
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m Tipos de robds e controladores ) 00

[ Robd ]

O robé industrial Mitsubishi MELFA pode ser de dois tipos: o vertical, com varias jun¢es, e o horizontal, com varias
juncoes.

Vertical, com varias ju : Série RV-

§ j,
- f‘z'h

-Capaddade de carga Capacidade de carga Brago longo com Capacidade de carga Braco longo com
de 2 kg de 4 kg capacidade de carga de 4 kg de 7 kg capacidade de carga de 7 kg
g . T

'
$

<

o ultralongo com Capacidade de carga Brago longo com Cé_ﬁéé‘i_ci;de de caga
capacidade de cargade 7 kg | de 13 kg Capacidade de carga de 13 kg _ _ de 20 kg

PRI
' :}r:

¢

Horizontal, com varias juncoes : Série RH-FH

Capacidade de carga Capacidade de carga f Capacidade de carga Capacidade de carga
de 3 kg de 6 kg de 12 kg de 20 kg

RH-3FH-D RH-6FH-D RH-12FH-D RH-20FH-D
RH-3FH-Q RH-6FH-Q RH-12FH-Q RH-20FH-Q
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m Tipos de robds e controladores ) 00

[ Controlador ]

Existem dois tipos de controlador do robé disponiveis: Tipo D (controlador do robé independente) e tipo Q

(controlador compativel com plataforma iQ).
A CPU do robé é integrada ao controlador do tipo D. Para fazer a ligacdo com um controlador programavel, a CPU

do robd é separada do controlador do tipo Q e montada em um slot na base do controlador programavel.

Tipo D (CR750/CR751-D) =5 Tipo Q (CR750/CR751-C
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»m Configuracao dos equipamentos (opcionais e periféricos)

9 000

Tubo de
curvatura da »

% garra
Cabo de saida

da garra I S RSN T AEr T C g
e oy ’

Cabo de entrada
da garra CPU do

® ‘
bR 8L

acionamento

Garra multipla GOT

Garra elétrica

Conjunto de valvulas
de solenoide

Conexao elétrica e | )
tubulacao interna da 2 ‘y

Conexdio elétrica extema —
do usudrio
e caixa de tubulagio

< OpgBes de brgn dorobé > < Equipamento utilizado na configuraco padrao >

A secd@o a seguir mostra a configuragdo dos equipamentos (opcionais e periféricos) do sistema do robo do tipo Q.

Coloque o cursor do mouse sobre uma parte do equipamento para ver a descricdo da funcéao.

CoE

Sistema de visdo

Interface do
encoder

QL73DPX
- =

«’ag

< Caracteristicas

opcionais > < Opcoes de software >

s Encader de pulsos
&
Conjunto de
sensores de forga
- s
.~ B i / Cabo USB SSCNETII
o e Comucaci Interface de éixo
MELFA-3D Vision uss adicional
MELFA-Works RT ToolBox2 Servo (MR-J3-

BS/MR-J4-B)
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Neste capitulo vocé aprendeu:

+ Alinhamento do robd industrial Mitsubishi MELFA.

* Configuragdo dos equipamentos (opcionais e periféricos)

Pontos importantes

O conteldo que vocé aprendeu neste capitulo é enumerado a seguir.

Robd do tipo D * Robds independentes com um controlador central no sistema de controle

Robé do tipo Q * Robés de novo conceito, com a CPU integrada ao controlador programavel

+ O controlador controla os robés. Os robds podem ser operados por um painel de
Controlador operagao.
+ Existem dois tipos disponiveis: Tipo D e tipo Q.
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G insTALAGR ) eas

O Capitulo 2 descreve os procedimentos para definicdo do robé industrial Mitsubishi MELFA.

O Capitulo 2 introduz os preparativos para a utilizagdo de um robd, como a conexao de dispositivos e a definicdo de
uma origem com um teaching pendant.
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>>m Conexao de dispositivos

) ] v R

cabo de aterramento ao controlador do robo.

Bragp dorobd

de fxagio™
de néilon
' Borracha de silicone

AMP1-AMP2 &
BPK i

Robd
contrqlador
AMP1, AMP2, BPK N2

Dispositivo e .
Dispositivo de / g: ':gﬁg?‘o
= 3 7 300-400,
fglx'?_;la;Nde néilon / MM NK-18N 300-400mm
. Dls"' sitivo Cabo de sinal dg

CN1 . maotor "/
Dispositivo de fixacdo
e nailon NK-14N

Cabo de

Disjuntor de
alimentacio do fuga de tera
motor N

el

Tampa dos
terminais

M4 x 10 .
Arruelade mola- ¥
Arruela plana - _b

parsfuso de
rg:amento
Tampa dos \ i

terminais

(PE)

" Cabo de aterramento do robd

’ Remova a tampa da parte traseira.

Centrolador CR751-D/unidade de aclonamento CR751-Q

e e RS %

Nota) Esta figura mostra um exemplo

A secdo seguinte mostra como conectar um robd a um controlador, e como conectar cabos de alimentacéo e um

DCoUT //:
CNDISP
Remova a
tampa de terminais
elétricos

da parte dianteira.

)

sem um painel de operacao,

(AWG#11 (4,2 mm2) ou mais)

(Prepare-o vocé mesmo).

Robo
Unidade de
CPU
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»m Conexao de um Teaching Pendant

) oo

Conector do teaching pendant

Conector
dummy

Detalhes da
secdo A

Teaching pendant

O teaching pendant deve ser conectado ou desconectado com a alimentagéo desligada. ‘
Se a alimentacao estiver ligada e ndo houver um teaching pendant conectado, sera acionado o alarme de parada de emergéncia.
Para usar um robd sem um teaching pendant conectado, acople o conector dummy que o acompanha, no lugar de um teaching
pendant. Ao conectar ou desconectar o conector dummy, segure-o.

A secdo seguinte mostra o procedimento de conexdo de um teaching pendant.

1. Verifique se a chave de alimentacdo (POWER) do controlador do robd esta desligada.

2. Conecte o conector do teaching pendant ao conector do teaching pendant no controlador do roba.

Alavanca de
bloqueio

<Procedimento de conexdo de conectores>

1. Verifique se a alavanca de bloqueio esta virada para baixo.
2. Segure o corpo do conector do teaching pendant, e una-o ao

conector do controlador,
3. Pressione o conector do teaching pendant até que ele se
encaixe.

Um som de
"clique” indica
gue os conectores

Dobre a alavanca de
blogueio para baixo.

estdo acoplados. f ﬂ
"B
Conector no Conector do Corpo do

controlador teaching pendant conector
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»m Definicdo do idioma do Teaching Pendant

0 oo

Esta secao descreve o procedimento de defini¢do de um idioma para o teaching pendant.
O teaching pendant padrao (R32TB) é utilizado para mostrar como definir um idioma.
O idioma padrao é inglés.

Utilize o seguinte simulador de operagao para alterar o idioma do inglés para o japonés.

1. Configuration
2. Com. Information

1. Gonfiguration
2 Gom Information

1> <2>

Rset

Vocé terminou a defini¢do do idioma para o
teaching pendant.

Cliqgue em u para avangar até a proxima tela.

fromriesans) (D) () T %]
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»m Definicdo da origem (método de entrada de dados de origem)) 000

preciso do robod.

Apos a compra, é necessario estabelecer as origens. y
Essa definicao também é necessaria quando a combinacé@o do robd e controlador utilizada é alterada.

A definicdao da origem é uma operacao para estabelecer as origens de cada eixo, de forma a obter um controle

Esta secao descreve a entrada de dados de origem necessaria quando um robo é ativado pela primeira vez.

Utilize o seguinte simulador de operagao para definir uma origem.

Origin data history table (Origin Data Hisbry) Serial No.ES804008

<ORIGIN> DATA
CHANGE TO ORIGIN. OK?

| Yes W |

X W No |

LCD ampliado

Data Padrao

D VI9%S29

J1 06DTYY

)2 27HL9X

J3 1CP55V

J4 T6IMSY

J5 22U%Z

J6 A12%Z0

Método E E-N-SP E-N-SP E-N-SP

(O: O(Alfabeto), 0: Zero)

Vocé concluiu a definicao da origem.

Clique em n para avancar até a proxima tela.

permer DY
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>}ﬂ Exemplo de medidas de seguranca

) oo

Para se utilizar um robd, é absolutamente necessario tomar medidas de seguranca. o
O controlador do rob6 possui dois circuitos de entrada de parada de emergéncia no bloco de terminais de conexao
elétrica do usuario. E possivel implementar medidas de seguranca.

Crie um circuito da forma apresentada abaixo por medidas de seguranga.

*Th O reld de detecido de entrada da parsda de emedgdngia & utado com o contiole do reld de seguranda inberna do

controlador, Se el de deteccdo de entrada da parada de emergdncia for desligado, a parada de emergéneia & * Parte do circuito interno esta simplificada.
detectacs, & o reld do sequrandga tambdm &

desligado. * O circuito é duplo redundante.

Controlador ml';:;g;ﬂbf;wwu
Fonbe de shmentacio ") Equipamants
cmm:::;-:. IE GHUT“" CHUER penfdrico
—l -—1| 2 Tt crouto
8) ) 4 I—,G_J_Q_—]
[+ 4
ST 1 8
7 Porla da bamsrn
*3) I 1o Sogunsnca
1] (:I_ —'.1 1@_ H'
Bartle e, |- s i 0
e - E'_@ 0 i —-—|
ke
| S — 1T
= i
el e
EGUTARA
") Cada um dod conscbones,
CHUSHN & CHUSELE, recebe o
mesme numens de PirD, Criando
clois AAbamad para Cada tarminal.
ot de parada do £ absolutaments necetidng
L ] .2} COMBCLAT OF doit Mtammas
il ") Voch poade vie no disgrama que
- 1617 o conector CNUSR? podtul doid
a1/47 I Salda de eiie Rafrminasd @ doli sitemas ”5\1"” . ) ~
o dos temnas noname = Para obter mais detalhes, consulte as especificagdes do
A O bt b o i o i T i s é;t“i?dﬁh:lﬁur;::::ﬂm?ﬂ“o mﬂd EIO Utlllza dc
s 1 i i B Wia T8 fonedts gl W d - - ra B b +
4 Rl o entrada de parada 00 emeigini, * Nao efetue nenhuma conexdo elétrica que nao seja
b1 It | des dicagde da e Lol o o [ ] A, M =
) 5 Bl e i s it v o e ot (s i el o w pak e apresentada nas especificacbes )
opeTaiao) ou nos manuais. Caso contrario, ocorrera uma falha.
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Neste capitulo vocé aprendeu:

+ Conexao de dispositivos

+ Conexao de um teaching pendant

+ Definicdo do idioma do teaching pendant
+ Definicao da origem

* Exemplo de medidas de seguranga

Pontos importantes

O conteudo que vocé aprendeu neste capitulo € enumerado a seguir.

Conexdo de dispositivos * Vocé aprendeu a conectar os dispositivos.

Conexdo de um teaching « Conecte ou desconecte um teaching pendant quando o controlador do robé estiver
pendant desligado.

SN0 60 Icoma do * Vocé aprendeu a mudar o idioma do teaching pendant.

teaching pendant

Definicdo da origem * Necessario quando o robé é ativado pela primeira vez.

Medidas de seguranca « Para se utilizar um robd, é absolutamente necessario tomar medidas de seguranga.
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>>m Introducao ao RT ToolBox2 ) 006

Utilize o software de programacao e suporte total de engenharia "RT ToolBox2" para desenvolver programas para o
robd industrial Mitsubishi MELFA.

O RT ToolBox2 é um software para PC, sendo compativel com as fases de configuragdo do sistema, depuragao e
operacao. O software permite-lhe criar e editar programas, verificar o intervalo de operacao antes da introducao de
um robd, estimar o tempo do ciclo, efetuar depuracdes na ativacao do robd, e monitorar o status e os erros durante
as operagoes.

TRCT Semulshem

Bl P10 8% AN ossbly
we I AlY —
b s

Janelas de operacdo do RT ToolBox2
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m Criacdo da area de trabalho, definicido da comunicacao (USB) e conexdo ) L=

E necessario criar uma area de trabalho e definir a comunicagao, para utilizar o RT ToolBox2.

Este curso descreve a definigdo de comunicacdo por uma conexao USB.

Na proxima pagina, simule a criacdo da area de trabalho e a definigdo da comunicagéo utilizando janelas reais.

(%]

(RN communication satting Deve-se instalar um driver USB
PCaiale Sl peskifocess FRETTISP.CCHE otk shulien a LC e antes do controlador do robd, e o PC
deve ser conectado via USB.

Seral port
Ors-232
. Para obter detalhes, consulte 0 manual do RT
= ToolBox2.
ek = [
CHETfIN),CE [ NET /10D, CC—Link IE |
Dok
1) Etfwrre @— :
S T
Cosa ) 3

|‘-T¢r.i|:m LT et e o i
2 Sl mkmmdommrrmot‘ﬂstm uﬂL nqd.le

"Serd:ul'ﬂ-' ceds C-Link olther !l'd".l"'l'ﬂrll:'.. nmhlr
ﬁ.eralpm:.h::le-ssu.-urrcmstmﬂ wis PLC mad e

:‘iu-al:m'.h. e il OO atOne MME T L), 0C I olffwlr staion vis PLC mach e
T Feral port &cress sl commursthon-Efwrnet ofer statnr e LT modius

8 Seyial port Acress MMET)LD(H), 0T E-sevial communicaisom ofher staion vis PLC ok
% Sewigl port Actess MMET)L00), 00 FE-CC-Link it station via PLC meadube

10 Sl port Acomss CO-Lrk-MMETFIO0H), OF I cther staton, v FLC module

Orificio de conexdo USB Mini-B
(CPU do controlador programavel)
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a Criacao da area de trabalho, definicao da comunicacao (USB) e conexao ) ooc

"% RT ToolBox2 - Factory line 1 (Offline)

= OIEIEIET
HAENE Ol
[Wotkspace. IR
= == Factory ine 1
By 30 Moniiter
= Bra1
® B Offine
® ¥ Backup
+ & Tool
@ EJi) MELFA-3D Vision

el RERG@dEE0 00 @B ST

M shBRX 90 55|l

A=

A arvore do projeto é exibida em [Workspace], e o
projeto "RC1" é criado por padrao.

Vocé terminou a criagdo do programa e a definicdo
da comunicacao.

Clique em () para avancar até a préxima tela.

JReady
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m Escrevendo e salvando programas
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Os programas sao escritos e salvos com o RT ToolBox2.
Nesta se¢do, crie um novo programa de robd em um PC.

Na préxima pagina, simule uma forma de escrever e salvar um programa utilizando janelas reais.

2= Program 1:RC1 P01.pre [MELFA-BAsiCYV] [ ]E]X]

L 2dd J[ eEat J[ oeete |
X¥Z X ¥ z s
£ >
Jont n » 13 ¥
< R4
< >
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»“ Escrevendo e salvando programas 9 ooo

"% RT ToolBox2 - Factory line 1 (Offline)

WO'LGDM!N Online Fle Edit Lc-buo Tool Window Help 7 i
=B Ram ddd BE”[D . . l!fﬂ = ?‘
wd sRaRX 9 23 &5 EE
[rct ST
:HN T O ||_‘
S8 w - .
= == Factory ine 1
84 20 Moniitor
= B RrRC1
= B offine
B8 RV-2F-D
B program
(8 spine
3 Parameter
# &8 Backup
* & Tool
& Bl MELFA-3D Vision

[Offine Property 13
Attrbute  Data |
Controler Ty... CRnD-7xxfC...
Robot Type  RV-2F-D

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

Vocé terminou de escrever e salvar um programa.

Clique em n para avangar até a proxima tela.

= 5 Rows & Cobams e
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»m Transferindo programas para um controlador

Para operar um robd, o programa criado precisa ser salvo no controlador do robé. L
Vocé aprendera a transferir um arquivo de programa de um PC para um controlador do robé utilizando o RT

ToolBox2.

B Program Manager

Orobot ©Robot! 1:RCI{CRN-5xx) v
(selecton reiewse | | refen | Sekecton reepe
Name See Date Tme Name See Date Tme
sample.prg 55 2010/08/19 19

< > < >
Free: [ 108625316160 [Bytes]  Free: [ 100628316160 (Brtes]
Fetpe achot program (*.prg) v FebLDe ponot program (%) v
Lcwx || Mo || osete || noname || protct || compue || oo |

Na proxima pagina, simule a transferéncia de um programa utilizando a janela de gerenciamento de programas.




kil MELFA Basic and Maintenance(FQ Series)_POR

]
m Transferindo programas para um controlador

‘2 RT ToolBox?
‘WorkSpace  View  Online  Wiindow  Help

Factory line 1 Onlinel

T

6 SRR dEd=FT 08 N5 & ¢
Efl 5

A i aBRX Mk

El=

Diestnaton
Browss... | | Bronse...
®Proect | LRCL w  CProgect
CiRcbat CL(CRAN- T @Robet | LRCICRIN-TIN) v
l'jale:tlnn relzaze ] l Refresh | Seectan relaase
Mama Sire Date Time MNama Si= | Date Tima
test.prg 55 2015/03/18 024730 |TE.T 850 15/03f18 10:35:09

< » < 1 | ¥
Free: 1051649621312 [Byres]  Free: | 10HEs7EDD [Byt=s)
ol File typa: Robat program (*.prg)
Vocé terminou de transferir um programa.

Fle 52 figot program (*.pra)
| com || o || oslete || Repame || potect || compae || cese |

Clique em n para avancar até a proxima tela.

Ready




kil MELFA Basic and Maintenance(FQ Series)_POR m{mi=

e
I oo ) ©oo

Neste capitulo vocé aprendeu:

* Introducdo ao RT ToolBox2

* Criacdo da area de trabalho, definicdo da comunicacdo (USB) e conexéo
+ Escrevendo e salvando programas

» Transferindo programas para um controlador

Pontos importantes

O conteudo que vocé aprendeu neste capitulo @ enumerado a seguir.

Introdugdo ao RT + Este software € compativel com todas as fases, incluindo configuragéo do sistema,
ToolBox2 depuragdo e operagao.

Criagio da area de

trabalho, definicio da . . . . N
comunicacsio (USB) e Vocé aprendeu como criar a area de trabalho e definir a comunicacéo.

conexao

Escrevendo e salvando

HOOr i « Vocé aprendeu como escrever e salvar programas.

Defini¢io da origem * Vocé aprendeu a transferir um programa de um PC para um controlador do robé.
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O Capitulo 4 descreve as operagoes do robé com um teaching pendant.
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»m Nomes e fungdes das partes do Teaching Pendant

Esta secdao descreve os nomes e fungdes das partes do teaching pendant (R32TB/R33TB).
[ Nomes e funcdes das partes ]

Coloque o cursor do mouse sobre cada parte da tabela ou sobre a figura do teaching pendant para destacar a
parte ou descricao correspondente.

@ l Switch [Emergency stop] ” O servo do robd muda para OFF e a operacao para imediatamente.

. [ Switch [Enable/Disable] I I Este switch ativa ou desativa as operagbes do robé com o teaching pendant. l
Switch Ativar Quando o switch [Enable/Disable] & atvado e essa tech é liberada ou pressionada com

(switch de 3 posicdes) forga, o servo é desligado, e o rabd que esta sendo operada para imedatamente.

I Painel do display de LCD I I O status do robo e diversos menus sao exibidaos. I

@ I Luz de exibicao de status I I Mostra o estado do robo ou T/B. I

I Tecla [F1] [F2] [F3], [F4] I I Execute a funcdo comrespondente a cada funcdo atualmente exibida no LCD. ]

él Tecla [FUNCTION] [EFsls]a I'e:;:ll’a[r'r?:;dea“a:4 Tublcao de funcbes e altera as fungdes atribuidas as teclas

I Tecla [STOP] ” Interrompe o programa e desacelera o robd até a parada. I

[ Tecla [OVRD1][OVRDI] | [ Essas teclas mudam a forma de substituicao de velocidade do robé. |

E Tecla [Operagao JOG] Mova o robd de acordo com o moda de jog.

W | (12 teclas de [-X()1) a [+C6)]) E insira o valor numérico.

6 Tecla [SERVO] ml?jr;e rgsbs: ptt:laa com o switch [Enable] ligeiramente pressionado para mudar o

E | Tecla [MONITOR] Passa para o modo do monitor e exibe o menu do monitor.

m ITeda (oG] “ Passa para o mado de jog e exibe a operacao jog. l

m l Tecla [HAND] ” Passa para 0 modo de garra e exibe a operacao da garra. l

@ Tecla [CHARCTER] Muda a tela de edic3o e alterna entre caracteres numeéricos e alfabéticos.

j@| Tecla [RESET] Fg&gﬁtﬂd&ﬁpﬁnﬁ::d;mdopmmmmmheam

@ I Tecla [1[4][«~][=] I I Move o cursor em cada dire¢ao. l

I Tecla [CLEAR] ” Apaga o caractere que estiver na posicao do cursor. I

Tecla [EXE] ; geeer:ut;:o r‘dc‘i:ie ee;r;:anga ’: Df:‘ix:cé?reet,oenquanto se pressiona essa tecla, o robd se

Pressione essa tecla quando estiver no modo de entrada numérica ou de
caracteres para exibir um nimero ou caractere.

o | Tecla Nimero/Caractere
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»m Operacao Jog no Teaching Pendant

0 000

levemente esse switch.)

cada operacao jog.

Utilize o seguinte simulador de operacao para verificar a

<CURRENT> _JOINT 100% P5
X:+977. 45 A:-180. 00
Y: +0.00 B: +89.85
7:+928. 24 C:+180. 00
L1 L2:
FL1: FL2:

J0g

YLND

Guia.\§

Nesta se¢ao, mova o robé manualmente utilizando o teaching pendant para verificar se o robo é operado corretamente.

A operagao manual do robo é denominada "operagao jog". Essa operacao inclui o jog da JOINT, que move cada eixo, 0 jog
XYZ, que move o robd pelo sistema de coordenadas da base, o jog de ferramenta, que move o robd pelo sistema de
coordenadas da TOOL, e o jog do CYLINDER, que move o robd pelo arco circular.
Ao operar um robo manualmente, segure o switch [Ativar] de 3 posicdes, localizado na parte traseira do teaching pendant.
(Libere ou pressione com forca este switch para desligar o servo do robd. Ao efetuar a operagao jog, sempre segure

direcdo negativa.
Verifique a operacdo e clique em

Pressione a tecla [+Y(J2)] para mover o braco na
direcdo positiva ao longo do eixo Y.
Pressione a tecla [-Y(J2)] para mover o braco na

n na parte direita

superior dessa tela para avancar até a proxima pagina.

IR E 20 002
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»m Procedimento de definigéo da ferramenta

) ] v R

Existem trés métodos de definicdo dos dados.
» Parametro MEXTL
» Instrucao da ferramenta no programa do rob6

ferramenta.)

[ Operagdes antes e depois da definicdo da ferramenta ]

Antes da definicdo da ferramenta

Depois da definicdo da ferramenta

Quando uma garra é acoplada ao robg, a definicdo da ponta da garra como ponto de controle do robé pode facilitar a operacao.
Nesse caso, € necessario definir os dados da ferramenta para o robd.

» Defini¢cdo do numero da ferramenta para a variavel M_Tool (os valores dos parametros MEXTL1 a MEXTL4 sdo os dados da
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»m Procedimento de definicao da ferramenta

0 oo

Nesta se¢ado, simule a definicdo da ferramenta.

Utilize o seguinte simulador de operagao para definir um parametro utilizando o parametro MEXTL.

<PARAMETER> NAME ( MEXTL
DATA ELE(3 )
( 100.00

S MITaLUEISH)

<PARAVETER>
DATA
([ 100.00

NANE ( MEXTL )
ELEC3 ) )

)

DATA 123 CLOSE

| DaT4 [ Prev BENPERNN Nect N CLOSE |

Vocé concluiu a definicao da ferramenta.

Clique em n para avancar até a proxima tela.

[Mostrar/owftaraguia [Q F‘

i >
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m Abertura/fechamento da garra - Wl

Esta secdo descreve as operagdes de abertura/fechamento da garra acoplada a um robd.

O teaching pendant pode abrir/fechar quatro garras com a definicao padrao. A garra 1 é atribuida ao eixo C,
a garra 2 ao eixo B, a garra 3 ao eixo A e a garra 4 ao eixo Z. Pressione a tecla [+] para abrir as garras e
a tecla [-] para fecha-las.

Utilize o seguinte simulador de operagao para abrir/fechar a garra 1.

<HAND> =C:HAND1 +Z:HAND4
+B:HAND2 £ X:HANDS
£ A HAND3 £Y:HAND6
76543210 76543210
wr-oOmOmOmOm IO 0000000

mo
_LCD ampliado

Gu 14, \
OUT-900 indica o estado de open/close da garra,

e IN-900 indica o estado ON/OFF do

sinal de entrada de verificacdo da garra.

Pressione a tecla [+C] para abrir a garra 1 e a tecla [-C]
para fecha-la.

Verifique a operacdo e clique em 0 na parte direita
superior dessa tela para avancar até a proxima pagina. |

D ZL T2
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»m Alinhamento da garra - 000

A postura da garra acoplada ao robé pode ser alinhada em unidades de 90 graus.

Esse recurso move o robd para a posicdao em que os componentes A, B e C da posicao atual sdo definidos nos valores mais
proximos, em unidades de 90 graus.

Utilize o seguinte simulador de operacao para alinhar uma garra.

<HAND> =C:HAND1 +Z:HAND4
+B:HAND2 £ X:HANDS
£ A HAND3 £Y:HAND6
176543210 76543210
Wr-0000000000 INHNO0000000

ALIGN IR |
~ LCD amplia

Guia.\

Vocé concluiu o alinhamento da garra.

Clique em u para avancar até a proxima tela.

D ZL T2
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Depois que o robd é movido para uma posicao com a operacgao jog ou por outros métodos, é possivel fazer o teaching da
posi¢ao para uma posicao variavel no programa. A posigao é sobrescrita (corrigida) se o teaching ja tiver sido feito. Existem
dois métodos de teaching: a tela de edicdo de comandos e a tela de edigao da posicao.

Utilize o seguinte simulador de operacao da tela de edicao de comandos para efetuar o teaching.

<PROGRAM> 1 100%
4 Mov P4

o Mov P5
6 END

EDIT MEDELETE SESmVXEEN [NSERT I TEACH B4

am'il 3%

— \
\

Vocé concluiu a operacdo de teaching.

Clique em n para avancar até a proxima tela.

fromsroieaas] (] () (1) (3]
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@ZE Verificagio da operagio (alimentagao da etapa)

9 000

da etapa).

<PROGRAN> 1 100%
1 Mov P1
2 Mov P2
3 Mov P3
4 Mov P4

JUNP PRI

Antes de iniciar a operacao automatica em um robg, verifique a operagao executando cada etapa do programa (alimentacao

Utilize o seguinte simulador de operagao para verificar a operacao de alimentacao da etapa.

da etapa).

Clique em u para avancar até a proxima tela.

Vocé concluiu a verificacdo da operacdo (alimentacio

D ZL T2
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Neste capitulo vocé aprendeu:

+ Nomes e fungdes das partes do teaching pendant

* Operagao jog no teaching pendant

+ Procedimento de definicdo da ferramenta

+ Abertura/fechamento da garra, alinhamento da garra

+ Verificacdo da operacao (alimentacao da etapa)

Pontos importantes
O conteudo que vocé aprendeu neste capitulo € enumerado a seguir.

Nomes e fungdes das
partes do teaching * Vocé aprendeu os nomes e fungdes das partes do teaching pendant.
pendant

Operacao jog no teaching

pendant * Vocé aprendeu sobre a operagao jog e os movimentos com o teaching pendant.

Procedimento de defini¢do

da Kiiarcinga * Vocé aprendeu o procedimento de defini¢do da ferramenta.

Abertura/fechamento da
garra, * Vocé aprendeu a abrir/fechar e alinhar uma garra.

alinhamento da garra

Verificagdo da operagdo
(alimentagdo da etapa)

+ Vocé aprendeu a verificar a operagédo pela alimentagédo da etapa.
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CTTTXJ OPERACAO AUTOMATICA ) 000

O Capitulo 5 descreve a operagdo automatica do robo.
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} Nomes e fun¢des das partes do painel de operacao

) oo

Esta secdo descreve os nomes e fungées das partes do painel de operacao.
[ Nomes e funcdes das partes ]

Coloque o cursor do mouse sobre cada parte da tabela ou sobre a figura do painel de operacéo para destacar a
parte ou descricdo correspondente.

| T || Botao START | | Executa o programa e opera o robd.

@ | Botdo STOP | | Para o robd imediatamente. O servo ndo é desligado. |
| 3 || Botao RESET | | Faz o reset do erro. |
Switch de parada de || Este switch para o robd em um caso de emergéncia. O servo &

@ emergeéncia desligado.

Este botao muda o display no painel na seguinte ordem:
) Botio CHNGDISP "override” = "line number" — "program Me."
— "user information” —"manufacturer information”.

Para o programa que esta sendo executade na dltima linha ou

()| Botdo END instrugio END.
| & | | Botdo SVO.ON | | Liga a alimentacdo do servo. (O servo & ligado). |
| 8 | | Botdo SVO.OFF | | Desliga a alimentacio do servo. (O servo & desligada). |

STATUS NUMBER O alarm Mo, program Mo., override value (%), etc, sdo exibidos.
@ (painel de display)

| [l ||5w'rtch da tecla de modo

| Este switch de tecla muda o modo de operacio do robd. |

i Botio UP/DOWN Esse botdao permite mover-se para cima ou para baixo, pelos
detalhes exibidos no painel de display "STATUS. NUMBER".

Conector da s i
2| conexsic de T/B E um conector dedicado para a conexdo de T/B.

| @H Tampa da interface ||A interface USE e a bateria sdo instaladas.
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m Operacoes no painel de operacao o 0o

Esta secao descreve as operagdes no painel de operagao.
Esta secao mostra um exemplo de como a definicdo de velocidade de operacao é alterada e o programa € iniciado.

Utilize o seguinte simulador de operagao para iniciar o programa.

GUIdS\
Vocé aprendeu sobre as operagdes no painel de ]
operacao.

Clique em o para avancar até a proxima tela.

GEEEED =) 2L L2
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Neste capitulo vocé aprendeu:

+ Nomes e fungbes das partes do painel de operacao

* Operagdes no painel de operacao

Pontos importantes
O conteudo que vocé aprendeu neste capitulo € enumerado a seguir.

Nomes e fungbes das
partes do painel de * Vocé aprendeu os nomes e fungdes das partes do painel de operagao.

operagdo

Operachies na palnes de * Vocé aprendeu sobre as operagdes no painel de operagao.
operagéo
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O Capitulo 6 descreve a manutencéo e a inspecao necessarias para que os robés funcionem corretamente por muito tempo.
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m Manutencao e inspecao

evitar falhas
de seguranca e utilizagdo prolongada.

< Programa de inspecéo >

Oh

500k

1.000h

wdﬂlml Ingpeghno de 6 meses

[ Ciclo de manutencao e inspecao ] (Para RV-2F-Q/D)

nspegso de 3 messs Inspecic de & mesed Inspecio de 1 ano
1 1

A manutencdo e a inspecao incluem as verificagdes diarias e as verificagdes periodicas. As verificagdes sdo necessarias para

Os ciclos de manutencéo e inspecao e a lista de verificacdo sao apresentados abaixo.

< Estimativa do ciclo de inspecdo =

Para um turno
8 h/dia x 20 dias/més x 3 meses = aprox. 500 h
10 h/dia = 20 dias/més = 3 meses = aprox. 600 h

Para dois turnos
15 h/dia = 20 dias/més x 3 meses = aprox. 1.000 h

[ Mota]

Como apresentado acima, para dois turnos, ,efetue a inspecao
de 3 meses,

ainspecdo de 6 meses e a inspecdo de 1 ano depois de
passada a metade dos periodos.

Trepecio de 6 meses

Inspecio de 1 ano

Inspecio de 3 anas

) oo
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Manutencao e inspecao

[ [tem

) oo

para verificacdo ] (Para RV-2F-Q/D)

< Item para verificacdo diaria >

Etapa | Item para verificacio (detalhe) |solucio
Antes de ligar a alimentagdo (Verifique os itens a seguir antes de ligar o equipamento).
1 | Verifique se ha parafusos de instalagdo soltos no robé,  (Verificacio visual) [Aperte os parafusos firmemente.
2 | Verifique se existem parafusos de fixagio soltos na tampa.(Verificagdo visual) |Aperte os parafusos firmemente.
3 | Verifique se ha parafusos de instalacdo soltos na gama.  (Verificacio visual) | Aperte os parafusos firmemente.
4 | Verifigue se o cabo de alimentacio esta firmemente Conecte o cabo firmemente.
conectado. (Verificacdo visual)
5 Werifique se os cabos entre o robd e o controlador estio Conecte o cabo firmemente.
firmemente conectados. (Verificacdo visual)
6 | Verifique se ndo ha rachaduras e substincias estranhas no robd, ou Substitua as pegas por novas, ou tome medidas
objetos que causem interferéncia com ele. temporais.
7 | Verifique se ndo existe vazamento de graxa no corpo do robd. Limpe o robé e apligue graxa.
(Verificacdo visual)
8 Werifique se o sistema de pressdo do ar estd em condicdo normal. Tome medidas contra o acimulo de ég uaeo
':I"Erifique se ndo ha vazamento de ar, se ndo ha acimulo de agua no vazamento de ar (ou substitua as pecas).
reno,
s@& 35 mangueiras ndo estdo dobradas, e se a fonte de ar esta em
condicdo normal. (Verificaciio visual)
Depois de ligar a alimentagdo (vigie o robd ao liga-lo).
1 | Verifique se, ao ligar o robé, isso ndo causa uma operacio ou som fora |Consulte a resolucio de problemas.
do normal.
Durante a operacdo (utilize seu proprio programa).
1 | Verifigue se o ponto de operagéo ndo esta desalinhado. Consulte a resolugdo de problemas.
Verifiqgue o seguinte, se ocorrer um desvio.
1: Verifique se os parafusos de instalagio estdo firmes.
2: Verifique se os parafusos de fixacdo da garra estio firmes.
3: Verifique se os jigs em torno do robd ndo estdo deslocados.
4: Se a posicdo ndo for corrigida, consulte "Resolucdo de problemas® e
faca a verificacdo e tome medidas.
2 | Verifique se existe operacio ou ruido fora do normal,  (Verificacdo visual) | Consulte a resolucdo de problemas.
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} Manutencao e inspecao

) oo

para verificacdo ] (Para RV-2F-Q/D)

sta de verificagdo periodica >

Etapa

| Item para verificacdo (detalhe)

| Solucdo

Item

para verificacdo a cada més

1

Verifique se os parafusos utilizados no corpo do robb estdo
firmes.

Aperte os parafusos
firmemente.

Verifique se os parafusos de fixacdo do conector e os
parafusos dos terminais no bloco dos terminais estao firmes.

Aperte os parafusos
firmemente.

Remova todas as tampas e verifigue se ndo ha riscos por
atrito ou substincias estranhas nos cabos.

Examine a causa e elimine-a.
Se um cabo estiver danificado, contate
o setor de servigos da MITSUBISHL

Itemn

para verificacdo a cada 3 meses

Verifique se a tensdo da correia sincronizadora esta
adequada.

Ajuste a tensdo se a correia estiver muito esticada
ou muito frouxa.

Itemn

para verificagdo a cada 6 meses

Verifique se a peca dos dentes da correia sincronizadora esta
muito gasta.

Se os dentes estiverem substancialmente lascados
ou gastos, substitua a correia.

Itemn

para verificacdo a cada ano

Troque as baterias backup do robé.

Consulte a "Secdo 6.4 Procedimento de
substituicdo da bateria” para trocar as baterias.

Item

para verificagdo a cada 3 anos

Lubrifigue as engrenagens de redugdo com graxa para
cada eixo.

Consulte a "Segdo 6.3 Procedimento de
lubrificacao” para aplicar a graxa.




[ & MELFA Basic and Maintenance(FQ Series)_POR =
>> = = o~ . . .~ . o o @
m Procedimento de inspecao/limpeza/substituicao do filtro o

Existe um filtro instalado no controlador.

A secdo seguinte mostra o procedimento de limpeza do filtro.

-

™) k
A
!
| m \
- D —

1 z oy Z ; \
' Vocé concluiu a inspecio e limpeza do filtro. |

| Clique em o para avancar até a proxima tela. ‘

<) >
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A secdo seguinte mostra os locais onde se deve efetuar a lubrificagao e a substituicdo. (Para RV-2F-Q/D)
(O procedimento pode variar de acordo com o modelo. Para obter detalhes, consulte o manual do modelo utilizado).

Orificio de lubrificacdo do eixo J6

(engrenagem)
=1‘
Orificio de lubrificacdo do ,E l‘-_i_ | )
eixo J6 —— _— T :
(Engrenagens de reducdo) Vista A Orificio de lubrificacéo do eixo J4

8
K»-_o

s P " - Orificio de lubrificacdo do
Orificio de lubrificacdo do ;7 eixo J3

eixo J5

Orificio de lubrificagao do
eixo J2

Orificio de lubrificagdo do eixo J1
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[ Brago do robd ]

Existe um encoder absoluto instalado dentro do robd para detectar a posicao em cada eixo.

Quando a alimentacao é desligada, os dados de posicao do encoder séo alimentados por baterias backup.

As baterias sdo instaladas na entrega da producao. Troque essas pegas consumiveis aproximadamente uma vez por ano.

Se as baterias forem trocadas depois de esgotadas, sera necessario efetuar a definicao da origem ABS
descrita na se¢é@o 6.5.

Para saber o procedimento de substituicdo da bateria, assista ao video abaixo.
(O procedimento pode variar de acordo com o modelo. Para obter detalhes, consulte 0 manual do modelo
utilizado).
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»“ Procedimento de substituicdo da bateria

[ CPU do robé ]
Na PCU do robd, os programas e os dados dos parametros s@ao armazenados. Quando a alimentacao é desligada,

é feito o backup dos programas e outros dados salvos na CPU do robd pela bateria backup.
A bateria é instalada na entrega da producao. Troque essa peca consumivel aproximadamente uma vez por ano.

Troque as baterias apresentadas na figura abaixo.

Remova aqui e troque a bateria.
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Quando a defini¢ao da origem do robo é feita pela primeira vez, o robé industrial Mitsubishi MELFA registra

a posicao angular da origem dentro de uma rotacao do encoder como valor de offset. Se a definicdo da origem for
feita pelo método de origem ABS, esse valor é usado para suprimir as variacoes nas operacdes de definicdo da origem
e para reproduzir a posi¢ao de origem inicial com precisao.

Se a bateria acabar e os dados de origem na entrega forem apagados, sera necessario redefinir a origem. Esta secao
apresenta o método ABS que é necessario para a redefinicao.

SAMITRUE: i g
) U8

= § :
B EE : B R

Vocé concluiu a definicio da origem com o método |
[
ABS.

Clique em 0 para avancar até a proxima tela.

o] (2] [0 (1)
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>m Definicéo da origem pelo método de jig D

Esta secdo apresenta o procedimento de definicdo da origem utilizando jigs.
Quando o motor é substituido ou a posicao do robd esta desalinhada, é necessario redefinir a origem. Esta secdo apresenta o
método de jig que é necessario para a redefinicao.

Para ver os detalhes da definicdo da origem com o método de jig, assista ao video abaixo.
(O procedimento pode variar de acordo com o modelo. Para obter detalhes, consulte 0 manual do modelo utilizado).




kil MELFA Basic and Maintenance(FQ Series)_POR

Manutencio e inspegdo

Procedimento de
lubrificacdo

Procedimento de
substituigio da bateria

Definigdo da origem pelo
ABS

Definicdo da origem pelo
método de jig

G Resomo

) oo

Neste capitulo vocé aprendeu:

Manutencao e inspecao

Procedimento de inspecao/limpeza/substituicdo do filtro
Procedimento de lubrificagio

Procedimento de substituicdo da bateria

Definicdo da origem pelo ABS

Definicédo da origem pelo método de jig

Pontos importantes

Servico pos-vendas

A Mitsubishi Electric System & Service Co.,
Ltd. sera o contato para efetuar servicos de

manutencao, incluindo reparos e inspecdes.

Consulte sua Mitsubishi Electric System &
Service Co,, Ltd. local.

O conteldo que vocé aprendeu neste capitulo é enumerado a seguir.

+ Vocé aprendeu sobre os ciclos de manutengdo e inspegdo e os itens para verificagdo.

Procedimento de
inspecio/limpeza/substitui
cio do filtro

+ Vocé aprendeu os procedimentos de inspegdo, limpeza e substituigdo do filtro.

* Vocé aprendeu a lubrificar o robo.

* Vocé aprendeu a trocar as baterias do robd e do controlador do robé.

« Vocé aprendeu a fazer a definicdo da origem com o método ABS.

« Vocé aprendeu a fazer a definicdo da origem com o método de jig.
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[ Teste RTY ) 000

Agora que vocé concluiu todas as ligdes do curso OPERACOES BASICAS E MANUTENCAO DO ROBO INDUSTRIAL MELFA
(SERIE F TIPO Q), esta pronto para fazer o teste final. Se tiver qualquer divida sobre os tépicos abrangidos, aproveite esta
oportunidade para revé-los.

O Teste Final € composto por 12 perguntas (57 itens).

Vocé pode fazer o teste final quantas vezes desejar.

Como é feita a pontuacio do teste

Depois de selecionar a resposta, ndo se esqueca de clicar no botdo Resposta. Se isso nado for feito, o teste nao
podera ser avaliado.

(O sistema assumira que essas perguntas ndo foram respondidas).

Resultados da pontuacao
O ndmero de respostas corretas, o numero de perguntas, a porcentagem de respostas corretas e o resultado
aprovado/reprovado aparecem na pagina de pontuacao.

Respostas corretas: 12

Para ser aprovado no teste, &
Total de perguntas: 12 necessario que 60% das
respostas estejam corretas.

Porcentagem: 100%

Continuar Rever

» Cligue no botdo Continuar para sair do teste.
« Clique no botao Rever para rever o teste. (Verificar a resposta correta)
= Clique no botdo Repetir para refazer o teste varias vezes.
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Teste Final 1 ) 000

Configuracdo do rob6 industrial MITSUBISHI MELFA

O texto a seguir descreve a configuracdo do robd industrial MITSUBISHI MELFA.
Preencha cada espaco com a opcdo apropriada.

O rob6 industrial Mitsubishi MELFA possui duas séries:| —-Select-- ¥ |, que é vertical, com varias juncdes, e
—-Select-- ¥ |, que € horizontal, com varias juncées.

Existemn dois tipos de controlador do robé disponiveis:| ¥ |, que é o controlador do robd independente,

e ¥ |, que é o controlador compativel com Plataforma iQ.

Resposta ] I Voltar ]
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Nome do modelo do robd

Selecione os nomes dos modelos correspondentes a cada especificagdo.

Especificagcdes do robd Nome do modelo

Vertical, com varias jungdes, tipo D, capacidade de carga de 7 kg | -Select- | ¥
Horizontal, com varias juncgdes, tipo D, capacidade de carga de 6 kg | -Select-- |v|
Vertical, com varias juncgdes, tipo Q, capacidade de carga de 7 kg,

--Select-- | v|
braco longo
Horizontal, com varias jungdes, tipo Q, capacidade de cargade 12 kg | | --Select- v

Resposta ] [ Voltar
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Definicdo da origem com o teaching pendant

O texto a seguir descreve a conexdo do teaching pendant e a definicdo da origem com o teaching pendant. Preencha cada
espago com a opgao apropriada.

O teaching pendant deve estar conectado quando a alimentacdo é --Select-- ¥ |. Se a alimentacéio estiver| --Select-- ¥ |

e nao houver um teaching pendant conectado ao controlador, sera acionado o alarme de parada de emergéncia.

Para usar um robé sem um teaching pendant conectado, acople o --Select-- v

que o acompanha, no lugar de um teaching pendant.

Na configuracéo, a —-Select-- ¥  (com o método de entrada de dados) & necessaria com o teaching pendant.

Essa & uma operacdo para estabelecer as origens de cada eixo, de forma a obter um controle preciso do robé.

Resposta ] [ Voltar
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Definicdo do idioma do teaching pendant

O texto a seguir descreve a definicdo do idioma para o teaching pendant. Selecione uma opc¢do adequada para cada
espaco.

1. Ligue o teaching pendant, pressionando ao mesmo tempo a tecla [F1] e a --Select-- ¥ no teaching pendant.

2. Na tela de definicdo inicial, pressione a tecla [F1] para selecionar "1. Configuration”.

3. Na tela exibida, selecione| --Select-- ¥ |, pressionando a tecla [F1] para exibir a tela de definicdo do
idioma.

4. Para selecionar japonés, pressione a tecla [F1] ou a| --Select-- ¥ |. Isso exibira) ¥ na tela.

5. Pressione a| —-Select-- ¥ para confirmar a definicao.

6. Pressione a tecla [EXECUTAR] para exibir a tela de saida.
7. Pressione a tecla [F1] paral ¥ | a definicdo.

8. Pressione a tecla [EXECUTAR] para ativar o teaching pendant com o display no idioma definido.

Resposta ] I Voltar ]
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Funcées do RT ToolBox2

A tabela a seguir enumera as fun¢des do RT ToolBox2.
Selecione O para as descricdes corretas, e x para as incorretas.

Funcao Resposta

. ~ k)
Criando os programas do rob6 -

= - Fid .'
Operacdo jog no robd -
¥ ad L ~ Fal .'
Verificando o intervalo de operacdo do robd -
Estimando o tempo do ciclo dos robds A8
Alternando os modos de operacdo do rob6 entre manual e automatico A8

Resposta ] I Voltar ]
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Procedimento para operar o RT ToolBox2

O texto a seguir descreve o procedimento para criar um programa com o RT ToolBox2 e transferi-lo para o controlador do
robd. Selecione uma opcdo adequada para cada espaco.

1. Ative o --Select-- v,

2.Crieuma nova  --Select-- v,

3. Na janela de definicdo do projeto, configure a definicdo de comunicacdo com o controlador do rob6.

4. Selecione [Offline] — [Program] no menu, e crie um novo arquivo de programa para,  --Select-- ¥ |um programa.
5. -Select- ¥ lo programa no PC.
6. --Select-- ¥ o programa do computador para o controlador do robd.

Resposta ] [ Voltar
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Nomes das partes do teaching pendant

Switch que desliga o servo do robé e para o robd imediatamente, quer

Selecione os nomes das partes do teaching pendant que sdo necessarias nas operacdes abaixo.

Operacéo Nome

. . . . - = L
o teaching pendant esteja ativado ou desativado Select :
Switch que ativa ou desativa as operacdes do robd com o teaching _Select-- v
pendant. :
Libere ou pressione com forca este switch, NO MODO MANUAL, para
desligar o servo do robd. —— v
Para realizar operacoes enquanto o robd esta ligado, como jog, esse '
switch deve ser levemente pressionado.
Essas teclas mudam a forma de substituicdo de velocidade do robd. --Select-- v

Resposta ] [ Voltar
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Verificacdo da operagdo com o teaching pendant

O texto a seguir descreve o procedimento para verificacio de um programa com um teaching pendant. Selecione uma
opcao adequada para cada espaco.

1. Abra a —-Select-- ¥ |do programa.
2. Pressione a| --Select-- ¥  para exibir "FWD" e "BWD" no menu de funcdes, na parte inferior da tela.
3. Segure 0| —-Select-- ¥ levemente e pressione a tecla [SERVO] para ligar o servo do robo.

4. A etapa em que o cursor esta posicionado € executada enquanto a tecla [F1] (FWD) for pressionada. Quando a tecla é

liberada no meio da operacéo, esta é interrompida.

5. Durante a operacdo, o LED do| --Select-- | ¥ do painel de operacdo fica aceso. Quando a execucido de uma etapa é

concluida, o LED de [Q4] se apaga, e o LED do_--Select-- ¥ se acende. Quando a tecla é liberada, o cursor da tela do

teaching pendant avanca para a proxima etapa.
*Por seguranca, defina um valor de substituicdo baixo.

6. Verifique as operagdes repetindo este procedimento, etapa por etapa.

Resposta ] I Voltar ]
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Nomes das partes do painel de operacdo

Selecione os nomes das partes do painel de operacdo que sdo necessarias nas operagdes abaixo.

Operacéo Nome

Executa os programas para operar o robd. Sel -
- - --Select-- |

Os programas sdo executados em operacdo
Para o programa executado na ultima etapa ou na instrugdo Terminar. , --Select-- v |
Limpa os erros.

. P ] --Select-- v |
Alem disso, cancela a pausa do programa e faz o
Para o robd imediatamente. O servo do robd nao é desligado. _ --Select-- v

Resposta ] I Voltar ]
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Procedimento de operacdo automatica

O texto a seguir descreve o procedimento de operacdo automatica de um programa do robd. Selecione uma opcgéo
adequada para cada espaco.

1. Defina a| --Select-- ¥ do teaching pendant como "DISABLE", e defina o switch [MODE] do controlador como

--Select-- v,

2. Verifique se| --Select-- | ¥ é exibido no display de STATUS NUMBER, no controlador do robé.

Pressione o botdo [DOWN] para reduzir a velocidade de operacao.

3. Pressione o botdo [CHANG DISP] para exibir o| --Select-- | ¥ no display STATUS NUMBER.

Pressione o botdo [UP] ou [DOWN] para exibir o programa alvo da operagao automatica.

*5Se nao for possivel selecionar o nome do programa, pressione o botdo [RESET] para cancelar a condi¢do de parada do robé.

4. Pressione o switch [SVO ON].| --Select-- ¥ |, e a luz verde se acende.

5. Pressione o botdo [START] para iniciar a --Select-- ¥ | (operacdo continua). Se o botdo [END] for pressionado
durante uma operacao continua, a operacgdo ira parar gquando um ciclo terminar.
6. Pressione o botdo [STOP] para desacelerar o parar o robd imediatamente. Se o botdo [START] for pressionado novamente, a

operagao automatica € reiniciada (operacao repetitiva).

Resposta ] [ Voltar ]
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Item para verificacdo

Selecione os ciclos de inspecdo para os itens de verificagdo abaixo.

Item para verificacdo Tempo para inspecao
Tensdo da correia sincronizadora . —-Select-- Y
Vazamento de graxa do corpo do robd . -—-Select-- Y]
Substituicdo das baterias backup . —-Select-- Y
Rachaduras e substancias estranhas no rob6 e objetos que causam interferéncia . -—-Select-- v
Lubrificacdo da engrenagem de reducdo de velocidade de cada eixo . —-Select-- Y

Resposta ] I Voltar ]
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Substituicdo da bateria de um robé

Os textos a seguir descrevem o procedimento de substituicdo das baterias do robd. Selecione os nimeros corretos das
etapas.

¥ | Substitua as baterias reservas antigas por novas, uma por uma. Substitua todas as
baterias ao mesmo tempo.

¥ | Desligue a alimentacdo.
¥ | Instale a tampa da bateria.
¥ Remova a tampa da bateria.

v | Verifique se todas as baterias backup foram substituidas por novas. Se ainda houver uma
bateria velha incluida, ela pode gerar calor e ser danificada.

Resposta ] I Voltar ]
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Pontuacao no teste

Vocé concluiu o Teste Final. Seus resultados sdo os seguintes.
Para terminar o Teste Final, va para a proxima pagina.

Respostas corretas: 12

Total de perguntas: 12

Porcentagem: 100%

Continuar ’ [ Rever

Parabéns. Vocé passou no teste.
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Vocé terminou o curso OPERACOES BASICAS E MANUTENCAO DO ROBO INDUSTRIAL MELFA (SERIE F TIPO Q).

Muito obrigado por fazer este curso.
Esperamos que tenha gostado das ligdes e que as informagdes
adquiridas neste curso sejam uteis para a configuracao de sistemas no
futuro.

Vocé pode rever o curso quantas vezes quiser.

Rever ‘ ‘ Fechar ‘




