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Uvod Uéel kurzu ) W w o

Tento kurz je uréeny pre pouZivatelov, ktori sa s priemyselnym robotom MELFA od spoloénosti MITSUBISHI stretli
prvykrat, a opisuje postup pri jeho nastaveni, pouZivani a Gdrzbe.
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Uvod Struktira kurzu

Obsah tohto kurz je nasledovny.
Odporagéame vam zacat' kapitolou 1.

Kapitola 1 — Konfiguracia priemyselného robota MELFA od spolocnosti Mitsubishi
Tato kapitola sa zaobera konfiguraciou priemyselného robota MELFA od MITSUBISHI.

Kapitola 2 — Nastavenie

Tato kapitola sa zaobera postupmi pri nastavovani, napriklad pripajanim prislusenstva a nastavovanim
vychodiskovych bodov.

Kapitola 3 — Programovanie

Tato kapitola sa zaobera metddami programovania.
Kapitola 4 — Cinnost’ robota

Tato kapitola sa zaobera €innostou robota prostrednictvom uciaceho panela.
Kapitola 5 — Automaticka cinnost’

Tato kapitola sa zaobera metédami vykonavania automatickej €innosti robota.
Kapitola 6 — Udrzba

Tato kapitola sa zaobera metddami vykonavania udrzby a kontroly.

Zaverecny test

V tejto kapitole si skontrolujete, ako ste pochopili obsah kapitol 1 aZ 6.
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Ako sa pouziva tento nastroj elektronického kurzu

Prejst na nasledujlcu stranu Prejst na nasledujucu stranu.

Spéat na predchadzajlcu Spéat na predchadzajicu stranu.
stranu

Prejst na poZadovan( stranu Zobrazi sa ,Obsah” a moZete prejst na poZadovanu stranu.

Ukonéite kurz.

ez tel Okna, ako je obrazovka ,Obsah®, sa zatvoria a aj kurz sa zatvori,
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Upozornenia pri pouzivani ) 0oo

Bezpecnostné opatrenia

Ak sa ucéite na skutoénych produktoch, pozorne si precitajte bezpeénostné opatrenia v prislusnych navodoch.
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LE1iGIENE Konfiguracia priemyselného robota MELFA od spolocnosti Mitsubishi

) 00

V tomto kurze je opisana zakladna prevadzka a udrzba priemyselného robota MELFA od spoloénosti MITSUBISHI.

Priemyselny robot MELFA od MITSUBISHI sa pouZiva na montaz a kKontrolu elektrickych a elektronickych
komponentov a na prenasanie dielov automobilov, napriklad dosiek displejov LCD a polovodicovych vrstiev. MELFA
dokaZe zautomatizovatl vyrobné zariadenia a tak pridavat vysokd hodnotu.
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} Typy robotov a riadiacich jednotiek
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[ Robot |

Existuji dva typy priemyselnych robotov MELFA od MITSUBISHI: vertikalny typ s viacerymi kibmi a horizontalny typ s

viacerymi kibmi.

Vertikalny typ s viacerymi kibmi: Rad RV-F

o

Dlhé rameno s

st el nosnostou 4 kg

Mosnost 13 kg

Mosnost 3 kg Mosnost 12 kg

RH-3FH-D RH-6FH-D RH-12FH-D
RH-3FH-Q RH-6FH-C RH-12FH-Q

Moznost 7 kg

Dihé rameno s
nosnosfou 7 kg

Mosnost 20 kg

Mosnost 20 kg

RH-20FH-D
RH-20FH-Q
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[ Riadiaca jednotka |

K dispozicii su dva typy riadiacich jednotiek robotov: Typ D (samostatna riadiaca jednotka robota) a typ Q (riadiaca
jednotka kompatibilna s platformou iQ).

CPU robota je zabudovana v riadiacej jednotke typu D. Kvbli prepojeniu s programovatelnou riadiacou jednotkou je
CPU robota oddelena od riadiace] jednotky typu Q a je namontovana v zasuvke zakladne programovatelnej
riadiace] jednotky.

Typ D (CR750/CR751-D ; yp Q (CR750/CR751-Q)

Platforma iQ
Programovatelna riadiaca
jednotia

- -

 CR751-Q
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»m Konfiguracia prisluSenstva (volitelného a periférneho)

) ood

Na nasledujucom obrazku je zobrazena konfiguracia prislusenstva (volitelného a periférneho) systému robota typu D.

Ak umiestnite kurzor mysi nad konkrétne prislusenstvo, zobrazi sa opis jeho funkcie.

Spirdlova
hadicaruky

solenoidovich wentilow

Irternad kabeldE a I L
siiprava hadic pre ruku -h 1
Externi kabaliZ

paudhatels Robot o
a shrinka = hadicau il

< MaZnosd mbofickejnky » < Prishiensho poufhané pri Standardne] konfigusicl =

Uciaci panal i
(wolitelnyg ) A

8

Sidprava enimadov sily
. l e
Zobrazovac systam
MELFA-3D

MELFA-Works RT ToolBox2
< Mo&nosti funkcii =

Elekiricka ruke  Viacnésobna ruka

Kédovat impulzov

R

Raozhr ania
kadovata

Riadiaca jednotka

Etharmat

Kabel USE

Vzdizlena paralaing Externy 110
jednotka 10 kébel

Zabudované paralalng

W rozhranie Programaovatelng

riadiaca jednotka

Rozhramis
CC-Link

Zakladna sistové karia
{Ethariat/IP)

< MoEnosti riadiace] jednotky =

Servomachanizmus
(MR-J3-BS/MR-J4-B)
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1.3 Zhrnutie

b))

V tejto kapitole ste sa nauéili:

« Zostavenie priemyselného robota MELFA od spolo€nosti MITSUBISHI.

« Konfiguraciu prislusenstva (volitelného a periférneho)

DéleZite body

Obsah, ktory ste sa naucili v tejto kapitole, je uvedeny nizsie.

Robot typu D « Samostatné roboty s centralnou riadiacou jednotkou robota pre system riadenia

+ Roboty nového konceptu s CPU robota zabudovanou v programovatelngj riadiacej

Robot typu Q jednotke

* Roboty su oviadane riadiacou jednotkou. Roboty sa dajd ovladat prostrednictvom panela
Riadiaca jednotka obsluhy.
* K dispozicii st dva typy: Typ D a typ Q.
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=1 NASTAVENIE ) 000

Kapitola 2 sa zacbera postupmi pre nastavovanie priemyselného robota MELFA od MITSUBISHI.

V kapitole 2 s predstavené pripravné ¢innosti pred pouZitim robota, napriklad pripojenie prislusenstva a nastavenie
vychodiskovych bodov pomocou uéiaceho panela.
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Na tomto obrazku je znazornené pripojenie robota k riadiacej jednotke robota a pripojenie napajacich kablov a
uzemnovacieho kabla k riadiacej jednotke robota.

Rameno rebota r 2.

i Slllkfmm'a guma

AMP1-AMPZ

Riadiaca jednotka robota Na prednej strane zlozte kryt
P AMP1, AMP2,BPK  /  CN2 napajacich svoriek.
L/ B ;
300 = 400 mrm

Mylonova svorka F00 =~ 400 mm
E:-{i-n::nﬂn;a s'*"ﬂ_!'ka MK=-18M . Striedavy @ Ochranny istid
2 +  Signdlovy kabel motora ) + prid 200V uzemnenia
~., Mylonova mrll.a ¥
“W-14M

Nylanové svorka 1 M

NK-14N = | T!E}

Mapajaci kibel motora i : | (o —,Hﬂ-i IEI'

Poznamka) Na fomto obrazku je priklad
bez panela cbsluhy

W4 =10

Pruind ] — “-«H Svorkovnica napajania
pedloia . — < l:rnnm-ana Ku'lel-ﬁbur

: i ! Swvorka F‘E |i
(FE) |

: UZIE.‘I'I'II'IU'\"EE-‘- kabel robota
(AWGH11 (4.2 mm?) alebo vAEET)
(Wyrobte si viastny.)

*1) Na strane robota pripajte kable ku konektoru pod krytom
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m Pripojenie uciaceho panela ) L ]

Uciaci panel sa smie pripajat alebo odpajat len pri vypnutom napajani.

Ak pri zapnutom napajani nie je pripojeny uciaci panel, ozve sa alarm nadzového zastavenia.

Ak checete pouZit robot bez pripojeného uciaceho panela, namiesto neho zapojte prislusny fiktivny konektor. Pri
pripajani alebo odpajani fiktivheho konektora drzte konektor.

Na tomto obrazku je znazorneny postup pripojenia uc¢iaceho panela.

1. Skontrolujte, ¢i je vypnuty vypinac POWER (napajanie) riadiacej jednotky robota.

2. Konektor ucéiaceho panela pripojte ku konektoru pre uciaci panel na riadiacej jednotke robota.

Zaistovacia packa
Detaily casti

Konektor pre uéiaci panel
<Postup pre pripojenie konekforov=
1. Skontrolujte, &i zaistovacia packa je natotena nadol.
2. Chyt'te teleso konektora udiaceho panela a pripojte ho ku
konektoru na riadiace] jednotke.
3. Konektor ugiaceho panela zatlacte pokial nezacvakne.

LCvaknutie®
Znamena, e Zaistovaciu packu

konektory s natoéte nadol.
spojene.

Fiktivny konektor
" o

LUéiaci panel

Konektor na Konektor uéiaceho Teleso
riadiace| jednotke panela konektora
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m Nastavenie jazyka uciaceho panela ) 0oo

Tato cast sa zaobera postupom nastavenia jazyka pre uciaci panel.
Na znazornenie nastavenia jazyka sa pouzil Standardny uciaci panel (R32TB).
Predvolenym jazykom je angli¢tina.

MNa zmenu jazyka z anglictiny do japonéiny pouZite tento simulator €innosti.

1.Configuration
2. Com. Information

1. GonTiguration
2. Gon, Information

<A 2> Rset

Sprievodca

S eV el

Ukonéili ste nastavenie jazyka pre udiaci panel.

Kliknutim na n pokracujte na dal3iu obrazovku.

oo i O et (H P
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Nastavenie vychodiskovych bodov (metéda zadavania udajov pre vychodiskové body)

Nastavenie vychodiskovych bodov je Cinnost, pri ktorej sa kvéli presnému ovladaniu robota stanovuji vychodiskove
body kaZdej osi.

Po nakupe sa musia nastavit vychodiskové body.
Toto nastavenie je nutné aj po zmene pouZivanej kombinacie robota a riadiacej jednotky.

\ tento Casti je opisané zadavanie Udajov pre vychodiskové body pri prvej aktivacii robota.

Na nastavenie vychodiskovych bodov pouZite tento

simulator €innosti. «Origin data history table (Origin Data History) Serial No.ESE04008

<ORIGIN: DATA Udaj Predvolené
D WI%529
CHANGE TO ORIGIN. OK? I EDTYY
12 2YHLIX
13 1CPS5Y
123 14 TEIMEY
15 L%
16 AL1Z2%70
Methds E E-N-SP_ |E-N-SP__ |E-N-SP

(O: O(Fismena), 0: Mula)

Sprievodca

S eV el

Ukonéili ste nastavenie vychodiskovych bodow.

Kliknutim na m pokraéujte na dalSiu obrazovku.

oo i O et (H P
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>a Priklad bezpecnostnych opatreni ) vao

Pri pouzivani robota su bezpecnostné opatrenia absolitnou nevyhnutnostou.
Riadiaca jednotka robota ma na svorkovnici kabelaZe pouZivatelfa dva vstupné obvody nadzového zastavenia.

MéZu sa vyuzit pre bezpecnostné opatrenia.

Pre bezpeénostné opatrenia vytvorte podobny obvod, ako je znazorneny nizsie.

Riadiaca jednotka m;mm saitineenia

CHLISR L CRUSREY 1) s
napdpand napaten 24 v zansdene
i

1 |
&7 golo

Hiadeaca prdnotien robota je

=

7}
!-rzp-:d:*mtné B 14 I'.‘.'-ldl.a e oo nantinoenie

T *1} Kaddému z konektaroy CHUSR1L &

{ - CHUSRIZ si priradent rorvnaké
12 }m.m P isla koliken, dim sa vytvorili dva
. systémy pre kaddd svorkow
mmmh‘;mm Prepapenie tychto dvach systémow
) ey Je absalitne nevyhnutnd,

L 1?3.
1617 2} B st iodilote vicked, i koneddon
11/42 }'."i-ﬂn.p{hm CHUSRZ md dhve veriy 0. dhva Syshivry

[REAT inciage dhve svorky na ol
o 16 2 bosilu disdo 17 Propoprss Sjchan
e sy ji abaoktne nevhvutnd

*3h Thadidlo nidzoviéhs rastavenia T/B prepajent 1 nadiacou jednotiow

*4) Reld vitlupu nodoovieho Zastawenia,

*5) Poswpujte podla prirudky 30 dpecifikbciou itandardu pre povolgnie prislulenstva

6 Thadidle nddzovéhe zastavenia na radiace) jednotie robota. (Len dpecifikbcia 5 panelom obsluby.)

*Th Rl na detekciu vitupy nibdzonibo zastavenia wyuliva oviddanie interndho bezpednostného relé iadiace)
jednotky, Ak je relé na detekeiu vstupu nbdeonkhs zastavenia vypauté, deteguje b nidzowd zastavenie a aj
berpeinosing relé sa vypne,

+ Viac podrobnosti je uvedenych v Specifikaciach pouZitého
modelu.

« NepouZite kabelaZ, ktora nie je uvedena v Specifikaciach

ani priruckach. V opacnom pripade déjde k poruche alebo
zlyhaniu.

« Cast interného obvodu je zjednodugena.
« Obvod ma dvojitd redundanciu.
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»m Zhrnutie

V tejto kapitole ste sa nauéili:

+ Pripojenie prislusenstva

« Pripojenie uciaceho panela
MNastavenie jazyka uciaceho panela
Nastavenie vychodiskovych bodov
Priklad bezpetnostnych opatreni

DéleZité body

Obsah, ktory ste sa naucili v tejto kapitole, je uvedeny nizsie.

Pripojenie prislusenstva Maucili ste sa pripajat prislusenstvo.

Pripojenie utiaceho

nanela Uciaci panel pripajajte alebo odpajajte pri vypnutej riadiace] jednotke robota.

Mastavenie jazyka

u&iaceho panela Maucili ste sa prepinat jazyky uciaceho panela.

MNastavenie

vjchodiskovich bodov Je nutnostou pri prvej aktivacii robota.

Bezpetnostné opatrenia Pri pouzivani robota s bezpecnostne opatrenia absolutnou nevyhnutnostou.
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Zakladné informacie o RT ToolBox2 ) 00c

Softvér na vytvaranie programov a celkovl inZiniersku podporu \RT ToolBox2" sa vyuZiva pri vyvijani programov
pre priemyselny robot MELFA od MITSUBISHI.

RT ToolBoxZ je softvér pre osobny pocita¢ a podporuje fazy vratane nastavovania systému, doladovania a

prevadzky. Tento softvér vam umozni vytvarat a upravovat programy, kontrolovat prevadzkovy rozsah pred
spustenim robota, odhadnit taktovaci €as, doladit robot pri jeho aktivacii a monitorovat stav a chyby pocéas
prevadzky.

-------------

L4 Fa R
LLL DL L N
4 ol = 1% 5 8

Prevadzkové okno RT ToolBox2
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skutoénych okien.

Edit Project E
Project name: | T

Communication setting

RfC type: CRAD-Fax/CR75x-D w
Method:  |USB v Detai...
[ Send Timeout =SO00Mmsec
| Recieve Timeout = 30000msec
Retry=3

Model Selection for Offre

Robot modal: RY-7F-D
Language: i_l"-TELFE.-EASI‘_: W v

Travel base setting for display

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

Travel base: Mot used

V tomto kurze je opisané nastavenie komunikacie prostrednictvom pripojenia USB.

Na dalSej strane je simulované vytvorenie pracovného priestoru a nastavenie komunikacie prostrednictvom

Pred prepojenim riadiacej jednotky robota a
osobného poéitaca prostrednictvom USB
musi byt nainstalovany ovladac USB.

Podrobnosti st uvedené v prirucke RT
ToolBox2.

Kryt rozhrania

Q. == . il

Panel obsluhy

Konektor batérie

Batéria
DrZiak batérie

Rozhranie USB

(= )
¢ - . . - - . 005
Vytvorenie pracovného priestoru, nastavenie komunikacie (USB) a pripojenie )

Pred pouzitim RT ToolBox2 je nutné vytvorit pracovny priestor a nastavit komunikaciu.
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Vytvorenie pracovného priestoru, nastavenie komunikacie (USB) a pripojenie )

% RT ToolBox? - Factory line 1 (Dffline)

= === Factory fine 1
Ff 30 Moriitor
=R ]l
® B Offine
= ¥ Backup
= & Tool
Bl MELFA.-30 Vision

Sprievodca)

Projektovy strom sa zobrazi vo [Workspace] a
projekt .,RC1" sa vytvori ako predvoleny.
Ukonéili ste wytvaranie programu a nastavenie
komunikacie.

Kliknutim na n pokracujte na daliu obrazovku.
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Pisanie a ukladanie programov ) 0oo

Na pisanie a ukladanie programov sa pouziva RT ToolBox2.

V tejto €asti vytvorte na osobnom pocitadi novy program pre robot.

Na dalSej strane simulujte napisanie programu a jeho uloZenie prostrednictvom skutoénych okien.

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

=

¥

o
(V) E T
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} Pisanie a ukladanie programov

€ RT ToolBox? - Factory line 1 [Offline)
V-'miﬁamg Wew Onine Fle Edt 0.0 Tool Window Help

B RERddRED 00 AR &7
"‘1HH FaRX T B8 & EE|

[ret v @ o m
HAEE ON I
[EETT—— > AL =) Jorfine Propeiy ————— %
& ) Factory e 1 B Program 1:RC1 test.prg. [MELFA-BASICY]  [2][B]K) = |
£ 2D Moritor Controler Ty... CRAD-TxxjC...
= @ ra Robot Type  RV-2F-D
= & Offine
RV-2F-D
B Program
Spline
Pararnater
i {08 Backup
& Tool
i+ BT MELFA-30 Vision

Sprievodca

Ukonéili ste pisanie a ukladanie programu.

Kliknutim na n pokracujte na dalsiu obrazovku.
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} Prenos programov do riadiacej jednotky ) W W

Aby robot mohol fungovat, vytvoreny program sa musi uloZit v riadiacej jednotke robota.
MNaucite sa prenasat programovy subor z osobného pocitaca do riadiacej jednotky robota prostrednictvom RT ToolBox2.

Na dalgej strane simulujte prenos programu prostrednictvom okna na spravovanie programov.

B Program Manager

|
(& Project _

Crobot Robot | 1:RCI1{CRn-5xx) v
[seecton release | [ refen | [ ——

Mame See  Date Time Name Sze  Date Time
sairple prg S5 20100819 19

£ > < >

Freg: 108628316160 [Bytes]  Free: 108628316160 [Bytes]

File type: Robot program {*.peg) w  Fietype: Robot program (*.prg) ~

Lo [ rom [ oot ]| somme ][ oot |[comme || oo |




MELFA Basic and Maintenance(FD Series)_SLO

> Prenos programov do riadiacej jednotky

¥ RT ToolBox? - Factory line 1 (Online)

‘WorkSpace  View Online  Wiindow  Help

BeE amBdd==F7 00 8FBF E T
N iRBEX T 5F &0 BEE

v B AN N

Destnzbon
rowrse... ]| ]
@Froect | 1RCL w|  OProgect RC1
CRobat RCL(CRAAT 0 @Robot | LRCICRNN-Fax) ~|
| selecton release | | Refresh | Selecton release

Kama S Dale Tima MName B2 [ale Tima
test.prg 55 2015/03/18 024730 TEST &80 15/03f18 10:35:09

< || || o) H

Free: 106164621312 [Bykes]  Freer | 1CMESTEOD [Bytes]

Al oo2t | fgioat program (*.pra) || (Rl2typE! |Fobot program (7o) g
' Ukonéili ste prenos programu.

Sprievodca

| o ” Moye ][ Delste HRELI:‘ITEHETUIB:t I[Cumnars“ Ciosa ]

Kliknutim na n pokracujte na dalsiu obrazovku.
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( 3.5 Zhrnutie

V tejto kapitole ste sa nauéili:
Zakladné informacie o RT ToolBox2

Vytvorenie pracovného priestoru, nastavenie komunikacie (USB) a pripojenie
Pisanie a ukladanie programov

Prenos programov do riadiace] jednotky

Délezité body

Obsah, ktory ste sa naucili v tejto kapitole, je uvedeny nizsie.

Zakladne informacie o RT « Tento softver podporuje vietky fazy vratane nastavovania systemu, doladovania a
ToolBox2 pravadzky.

Vytvorenie pracovného
priestoru, nastavenie
komunikacie (USB) a
pripojenie

« Maudcili ste sa vytvorit pracovny priestor a nastavit komunikaciu.

Pisanie a ukladanie

— + Nauéili ste sa pisat a ukladat programy.

Prenos programov do . . . o
riadiacej jednotky MNaucili ste sa prenasat program z osobného poéitaga do riadiace] jednotky robota.
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CTTTYE CINNOST ROBOTA ) 008

Kapitola 4 sa zaobera ginnostou robota prostrednictvom uciaceho panela.
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> Nazvy a funkcie dielov u€iaceho panela

V tejto casti st opisané nazvy a funkcie dielov u€iaceho panela (R32TB/R33TB).

[ Nazvy a funkcie dielov ]

Umiestnenim kurzora mysi nad kaZdy diel v tabulke alebo na obrazku uéiaceho panela sa zvyrazni
zodpovedajlci diel alebo jeho opis.

e  omew 1 ok

| Spinaé [Emergency stop] || Servomechanizmus robota je v polohe OFF a éinnost' sa ckamiite zas@vi. |

@l Prepinad [Erable/Disable] || Tento prepinaé povoluje alebo zakazuje prevadzku robota s uSacim panelom. |

E Prepinac Povolif Ak je prepinat [Enable/Disable] v polohe povolit’ a tento klidves je uvolneny alebo
{3-polohowy prepinaé) stladany silou, servomechanizmus sa wvypne a Sinnost’ robota sa okamZite za sEvi.

@l Panel LCD displaja || Zobrazi sa stav robota a rozliénd ponuky.
[B)][ Kontrolka swu displei |[ Zobrazuje stav robota aleba T/B.
@l Klavasy [F1]. [F2], [F3] a [F4] || ‘Wykonajl funkeciu zod povedajicu kafdej funkeii aktudine zobrazenaj na LCD.

Kldvas [FUNCTION] Tento kliéom ovladany spinaé zapina disple] funkcii a meni funkcia

priradang kldwesom [F1], [F2]. [F3] a [F4].

@l Klaves [STOP] || Za stavuje program a spomaluje robot a2 do jeho zastavenia.
Klavesy [OVRDV[OVRD]] || Tymito klavesmi 2a meni prepisanie rychlosti robota.

Kléves [Refim JHG) Presiva robot podla regimu JOG.

(12 Wévesov od [ pe [FCUEN) || & vklads Eiselnd hodnotu.
@ | Klavas [SERVO] | | Siiafimie oo kifwems pri fahkom stadend prepinaia [Enable] prepne servomechanizmus robot do polohy ON. |

@l Klavas [MONITOR] || Stéva sa refimom monitora a zobrazuje ponuku monitora. |
[ [ kiaves oG] || stava sa rezimom JOG a zobrazuje Ginnost razimu JOG. |
|

@l Klaves [HAND] || Stava sa refEimom ruky 8 zobrazuje Einnost ruky.

Klaves [CHARCTER] Ieni obrazovku upravovania a prepina medzi &islami a abecednymi

znakmi.

| Klaves [RESET] || Wynuije chybu. Pri stiséeni tohtn kidvesu 2 kiévesu [EXE] sa wyhond vynulovenie programu, |
(@] [ kiaves M1 || Pohybuje kurzorom vetkymi smearmi. |
[] [ kiaves [cLEAR] || Ma polohe kurzars vymazs jeden znak. |
| Klavas [EXE] | | Tadand finncst je zaferand. A ak je robat v piamam refime, poas sdafenia ohio Kévesu sa pahybuje. |

Klaves pre Ssloznak ;;.Il;gall: F;ﬁglan? vetup izl alebo vstup znakow, pri stladeni tohto klsvesu sa zobrazi Eislo
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»m Rezim JOG prostrednictvom uciaceho panela ) 000

V tejto €asti manualne pohybujte robotom prostrednictvom uéiaceho panela, aby ste skontrolovali spravnu éinnost robota.
Manualna ¢innost robota sa nazyva ,rezim JOG", Do tejto ¢innosti patri JOG JOINT, ktory pohybuje kaZdou osou, JOG XYZ,
ktory pohybuje robotom okolo zakladného suradnicového systému, JOG TOOL, ktory pohybuje robotom okolo nastrojového
sUradnicového systému, a JOG CYLINDER, ktory pohybuje robotom po kruhovom obldku.

Pri skutocnom manualnom ovladani robota drzte 3-polohovy prepinac [Enable], ktory je umiestneny na zadnej strane
uciaceho panela.

(Uvolnenim alebo silnym stlacenim tohto prepinaca sa servomechanizmus robota vypne. Pri vykonavani rezimu JOG vZdy
drZte tento prepinac lahko stlaceny.)

Na kontrolu kazdej €innosti v rezime JOG pouzZite tento simulator
cinnosti.

<CURRENT> JOINT 100% P5
X:+977. 45 A -180.00
Y. +0.00 B: +B89.85
L.+928. 24 G.+180. 00

Stlaéenim klavesu [+Y(J2)] sa rameno pohybuje
pozdiz osi Y v kladnom smere.

Stlacenim klavesu [-Y{J2)] sa rameno pohybuje v
Zapomom sSmere.

Skontrolujte éinnost a kliknutim na m v pravom
hornom rohu obrazovky pokraéujte na dalgiu stranu.

o] [ D 4 HH [P
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} Postup pri nastavovani nastroja

Po pripojeni ruky k robotu méZe jeho éinnost ulah&it nastavenie konca ruky ako ovladacieho bodu.

\ takom pripade je nutné nastavit’ Udaje pre nastroj robota.

MNa nastavenie (Odajov existujd tri metody.

» Parameter MEXTL

= Pokyny pre nastroj v programe robota

« Nastavenie ¢isla nastroja v premennegj M_Tool (hodnoty v parametroch MEXTL1 az MEXTL4 sU Udajmi nastroja.)

[ Cinnost pred a po nastaveni nastroja |

Pred nastavenim nastroja Po nastaveni nastroja




ri'ﬂ MELFA Basic and Maintenance(FD Series)_SLO I. = éj
)
m Postup pri nastavovani nastroja ) 0oo

V tejto €asti budete simulovat nastavenie nastroja.

MNa nastavenie parametra pomocou parametra MEXTL pouZite tento simulator cinnosti.

<PARAMETER> ~ NAME ( MEXTL )
DATA ELE(3 )
S MITSUELS: | (1100. 00 )

1

CPARAMETER
[T A

NANE [ MEXTL
ELECE )

123

[ 100, 00 1

[ D74 [ Frev JREREN Heit M CLOSE |

Ukonéili ste nastavenie nastroja.

Kliknutim na m pokraéujte na dalSiu obrazovku.

oo i O et (H P
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w2
m Otvorenie a zatvorenie ruky

V tejto casti st opisané Einnosti pri otvarani a zatvarani ruky pripevnenej k robotu.

Uciaci panel dokazZe pri tandardnom nastaveni otvarat alebo zatvarat’ styri ruky. Ruka 1 je priradena osi C,
ruka 2 osi B, ruka 3 osi A aruka 4 osl Z. Stlacenim klavesu [+] sa ruky otvoria a
klaves [-] ich zatvori.

Na otvorenie alebo zatvorenie ruky 1 pouzite tento simulator ¢innosti.

<HAND> =+ HAND1 +7 'HAND4

+B:HAND2 = X HANDS

A HAND3 =Y HANDG
16543210 16543210
rSOmOROmEOR INOOOOgOoodg

ALIGN BRI

r

Zvacieny displej

®

: +'+|+|—>'E -

OUT-900 oznacuje ,open/close” stav ruky, IN-900
oznacuje ON/OFF stav vstupu kontrolného signalu ruky.
Ruku 1 otvorite stlaenim klavesu [+C] a zatvorite ju
klavesom [-C].

Skontrolujte éinnost' a kliknutim na n v pravom
homom rohu obrazovky pokradujte na dalsiu stranu.

)
€3

3886
;88

]
*
|-
-
1
=

i
L.
;|3
-
|

i
!

8]
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=] _.
b))
m Zarovnanie ruky ) 0o

Poloha ruky pripevnenej k robotu sa da zarovnat' v jednotkach po 90 stupriov.

Tato funkcia presiva robot do polohy, v ktorej st komponenty A, B a C sucasnej polohy nastavené na najblizsie hodnoty v
jednotkach po 90 stupriov.

Na zarovnanie ruky pouZite tento simulator cinnosti.

<HAND> =+ HAND1 +7 'HAND4
+B:HAND2 = X HANDS
A HAND3 =Y HANDG
16543210 16543210
00 o 0 o o o o o [

ALIGN BTV |

r

Zvacieny displej

®

Ukonéili ste zarovnanie ruky.

L

3886
;88

A~
18|
L.

3

-

|

Kliknutim na m pokracujte na daliu obrazovku.

]
*
|-
-
1
=

: +'+|+|—>'E -

i
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o
O o ) ©os

Po presunuti robota do polohy prostrednictvom reZimu JOG alebo inou metdédou sa tato polohu mé2e nautit premenna
polohy v programe. Ak sa ucenie uz uskutocnilo, poloha sa prepise (opravi). Existuju dve metody uéenia: obrazovka s
Gpravou prikazov a obrazovka s Upravou polohy.

Na uskuto&nenie ucenia prostrednictvom obrazovky s Gpravou prikazov pouZite tento prevadzkovy simulator.

<PROGRAM> 1 100%
4 Mav P4
6 END

EDIT MDELETE IREXIE 1NSERT IR TEACH B

Sprievodca

S eV el

Ukongili ste ucenie.

Kliknutim na m pokraéujte na dalSiu obrazovku.

oo i O et (H P
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[ 4.7 Kontrola ¢innosti (postupnost’ krokov) ) 0oo

Pred spustenim automatickej cinnosti robota skontrolujte jeho &innost vykonanim kaZdého kroku programu (postupnost
krokov).

Na kontrolu postupnosti krokov ¢innosti pouZite tento simulator innosti.

<PROGRAM:>
1 Mov P1
2 Mov P2
3 Mov P3
4 Wov P4

I 2z HEE EEDN-

r

Zvatsen disple

®

Ukongéili ste kontrolu éinnosti (postupnosti krokov).

Kliknutim na m pokraéujte na dalSiu obrazovku.

pomssroe [ [ LH [

1E +'+|<-|->'E -
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»m Zhrnutie

V tejto kapitole ste sa nauéili:

« Nazvy a funkcie dielov uciaceho panela

+ ReZim JOG prostrednictvom uciaceho panela
Postup pri nastavovani nastroja
Otvorenie alebo zatvorenie ruky, zarovnanie ruky

Kontrola ¢innosti (postupnost krokov)

DéleZité body

Obsah, ktory ste sa naucili v tejto kapitole, je uvedeny nizsie.

Nazvy a funkcie dielov

Maudcili ste sa nazvy a funkcie dielov uciaceho panela.
ugiaceho panela

Rezim JOG
prostrednictvom uéiaceho Maudcili ste sa rezim JOG a pohyb prostrednictvom udiaceho panela.
panela

Postup pri nastavovani

néstroja Maucili ste sa postup pri nastavovani nastroja.

Otvorenie alebo
zatvorenie ruky, Maucili ste sa otvorit’ alebo zatvorit ruku a zarovnat ju.
Zarovnanie ruky

Kontrola Einnosti

. e e Naucili ste sa kontrolovat' &innost postupnostou krokov.
(postupnost krokov)
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N AUTOMATICKA CINNOST ) o0

Kapitola 5 sa zaobera automatickou &innostou robota.
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>“ Nazvy a funkcie dielov panela obsluhy

V tejto casti st opisané nazvy a funkcie dielov panela obsluhy.

[ Nazvy a funkcie dielov ]

Umiestnenim kurzora mysi nad kaZdy diel v tabulke alebo na obrazku panela obsluhy sa zvyrazni
zodpovedajlci diel alebo jeho opis.

¢ | Nazov “

| @|| Tiagidlo START
| @ || TIagidlo STOP
| @ || Tlacidlo RESET

| |Spu5t| sa program a robot sa uvedie do innosti.

| | Sposzobi okamzité zastavenie robota. Servomechanizmus sa nevypne. |

||"u-‘ynuluje chybu. |

@

Spinat nudzoveho
zastavenia

Jeho stladenie spdsobi zastavenie robota v nddzovom stave.
Servomechanizmus sa vypne.

®

Tlacidic CHMGDISP

Tymto tladidlom sa displej na paneli prepina v poradi
Loverride®— line number"— program No.*
— Juser information®—, manufacturer information”.

®

Tlagidlo END

Jeho stlaenim sa vykonavany program zastavi na
poslednom riadku alebo prikaze END.

| & | | Tladidlo SVO.ON | | Zapina sa nim servomechanizmus. (Servomechanizmus sa zapne. |

| &8 | | Tlaéidlo SVO.0OFF | | Vypina sa nim servomechanizmus. (Servomechanizmus sa vypne.) |

@

STATUS NUMBER
{panel displeja)

Zobrazi sa ,alarm No.”,
Loverride value (%)" atd.

Jprogram MNo.®,

(@

KIbEom oviddany spinat na
prepinanie rafimov

|T3,'-'rr1t|:| klicom ovladanym spinaom sa meni rezim cinnosti robota.

i

Tlagidlo UP/DOWN

Prechadza nahor alebo nadol detailmi zobrazenymi
na paneli displeja ,STATUS. NUMBER".

iE

F'ripniwaci

konektor T/B

Je to konektor vyhradeny pre pripojenie T/B.

| @H Kryt rozhrania

||Rﬂzhranie USE a batéria s namontované.
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>minnosti vykonavané panelom obsluhy

V tejto casti st opisané Einnosti vwkonavané na paneli obsluhy.

Je tu uvedeny priklad zmeny nastavenia prevadzkovej rychlosti a spustenia programu.

Na spustenie programu pouZite tento simulator cinnosti.

MNaucili ste sa pouzivat panel obsluhy.

Kliknutim na m pokraéujte na dalSiu obrazovku.

Pomwmm

=

>

-

»
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b))

5.3 Zhrnutie

V tejto kapitole ste sa nauéili:

« Nazvy a funkcie dielov panela obsluhy

« Cinnosti vykonavané panelom obsluhy

DéleZité body

Obsah, ktory ste sa naucili v tejto kapitole, je uvedeny nizsie.

MNazvy a funkcie dielov

panela obsluhy = Maudcili ste sa nazvy a funkcie dielov panela obsluhy.

Cinnosti vykonavané

panelom obsluhy « Maucili ste sa pouzivat panel obsluhy.
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Kapitola 6 sa zacbera Gdrzbou a kontrolami potrebnymi kvdli dihodobej bezproblémovej prevadzke robotov.
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&X Udrzba a kontrola ) oo

Do Gdrzby a kontroly patria denné kontroly a periodické kontroly. Kontroly st nutné kvéli predchadzaniu portch,
bezpecnosti a dlhodobému pouzivaniu.

Cykly pre udrZbu a kontroly aj kontrolny zoznam sU uvedené niZsie.

[ Cyklus pre udrzbu a kontroly ] (Pre RV-2F-Q/D)

< Casovy plan kontrol > < QOdhad cyklu kontrol =

Pri jednej zmene
8 hod_/defn % 20 dni/mesiac * 3 mesiace = priblizne 500 hod.
10 hod./def = 20 dni/mesiac ¥ 3 mesiace = priblizne 600 hod.

Pri dvoch zmenach
15 hod./def * 20 dnifmesiac * 3 mesiace = priblizne 1000 hod.

[ Poznamka ]

Ako je uvedené vysSie, pri dvoch zmenach vykonajte kontrolu
po 3 mesiacoch,

kontrolu po 6 mesiacoch a kaZdorognd kontrolu po uplynuti
polovice obdobia.

1000 hod

Prevadzkovy éas
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&X Udrzba a kontrola

[ Kontrolovana poloZka ] (Pre RV-2F-Q/D)

< Denne kontrolovana poloZka =

Pred zapnutim (pred zapnutim skontrolujte tieto polozky.)
Skonlrolujte, tna robote nie S0 uvainend montazne skrutky. (Vizuaina kontrola)) Skrutky bezpefne dotiahnite.
Skonlrolufte, 8 nie si uwolnend upevhovack skritky kru, {Vizudina kontrola)) Skrutky bezpeéne dotiahnite.

Skonlrolujle, & nie s0 uolnend upeviovack skiutky nuky. fvizudina kontrota)] Skrutky bezpedne dotiahnite.

Skontrolujte bezpeéné pripojenie napajacieho kabla. Kabel bezpetne pripojte.
(Vizualna kontrola)

Skontrolujte bezpeéné pripojenie kablov medzi robotom a Kabel bezpetne pripojte.
riadiacou jednotkou. (Vizualna kontrola)

Skontrolujte, i na robote nie su praskliny a cudzie latky, ani Diely vymeiite za nove alebo prijmite docasné
Ziadne predmety, ktoré by mohli prekazat pri innosti robota. opatrenia.

Skontrolujte, &i z telesa robota nepresakuje vazelina. Raobot vycistite a doplite vazelinu.
(Vizualna kontrola)

Skontrolujte, ¢i systém stlacenaho vzduchu je v normalnomstave. Prijmite upatrania pruti praaakgvaniu Vg\d}r a
Skaontrolujta, éi neunika vzduch, éi do drenazne| nadrie neprasakuje Gniku vzduchu (alebo vymerite diely).
voda, Gi hadice nie su zalomené a &i je privod vzduchu v normalnom
stave.

(Vizualna kontrola)

Po zapnuti (pozorujte robot pri jeho zapnuti.)

1 Davajte pozor, ¢i zapnutie robota nespdsobi neobvykld Zinnost | Riadte sa postupom pre rieSenie problémov.
alebo zvuk.

Potas prevadzky (pouzite vlastny program.)

1| skontrolujte, & sa pracovny bod neadehyluje od zarovnania. Riad'te sa postupom pre riedenie problémov.

Ak dodlo k cdehylke, vwhkonajte fieto kontroby:

1. Skontrolujte bezpedéné dotiahnutie montainych skrutiek

2. Skontrolujte bezpedné dotiahnutie skrutiek ruky

3. Skontrolujte, &i pripravky okolo robota nie s posunuté

4. Ak poloha nie je opravend, postupujte podla Sasti Riefenie problémov’,
vykonajte kontraly a prijmite opatrenia

Kontrolujte necbwykli Sinnost alebo hiuk (Vizudlna kontrola)] Riadte sa postupom pre rieSenie problémov.
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6.1 Udrzba a kontrola
[ Kontrolovana poloZka ] (Pre RV-2F-Q/D)

< Zoznam periodickych kontrol =

PoloZka kontrolovana mesaéne
Skontrolujte bezpeéné dotiahnutie skrutiek a matic telesa Skrutky bezpetne dotiahnits.
robota.

Skontrolujte bezpeéné dotiahnutie upeviovacich skrutiek Skrutky bezpetne dotiahnite.
konektora a svoriek v svorkovnici.

b))

Zlozte vietky kryty a skontrolujte, &i kable nie su poSkriabane | Zistite pricinu a odstrante ju.
otieranim a ¢i na nich nie su cudzie latky. Pri vaZznom poskodeni kabla kontaktujte
servisne oddelenie MITSUBISHI.

Polozka kontrolovana kazdé 3 mesiace
1 | Skontrolujte spravne napnutie rozvedoveho remena. Ak je remen prilis napnuty alebo prilis volny,

upravte jeho napnutie.

Polozka kontrolovana kazdych 6 mesiacov
1 | Skontrolujte, &i ozubena Cast' rozvodového remena nie je prilis | Ak je ozubenie vyrazne vystrbené alebo

opotrebovana. opotrebované, remen vymerite.

PoloZka kontrolovana kazdy rok

1 | Vymerite zaloZné batérie v robote. Pri vymene batérii postupujte podla Gasti 6.4
«Postup pri vymene batérii®.

PoloZka kontrolovana kaZdé 3 roky

1 Doplfte vazelinu na redukénych prevodoch kazdej osi. Pri mazani sa riadte podla Sasti 6.3 ,Postup pri
mazani®.
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»m Postup pri kontrole filtra, jeho ¢istenie a vymena ) 0oo

Filter je nainstalovany v riadiacej jednotke.

Na tomto obrazku je znazorneny postup cistenia filtra.

prievodca
NPT EPONT I

Ukongili ste kontrolu a Cistenie filtra.

Kliknutim na m pokraéujte na dalSiu obrazovku.

< >
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> Postup pri mazani ) 0o

Na tomto obrazku sU znazornené mazacie miesta a postup pri vymene maziva. (Pre RV-2F-Q/D)
(Postup sa moZe odlisovat v zavislosti od modelu. Podrobnosti st uvedené v prirucke pre pouzivany model.)

Mazaci otvor osi J& (prevod)
=I
Mazaci otvor osi J6 E
(Redukéne prevody)

Mazaci otvor osi JS

Mazaci otvor osi J1
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} Postup pri vymene batérie

[ Rameno robota |

Kvoli detekcii polohy na kaZdej osi je v robote nainstalovany absolGtny kodovacé.

Pri vypnutom napajani st polohové ddaje v kodovadi zalohovane zaloZnymi batériami.

Batérie sl nainstalované pri odoslani z vyroby. Tieto spotrebné materialy vymienajte zhruba raz za rok.

Ak sa batérie vymenia az po ich vybiti, je nutné nastavenie vychodiskovych bodov ABS. Postup vymeny je
apisany v ¢asti 6.5.

Postup vymeny batérie si pozrite na videu nizsie.
(Postup sa mbZe odlisovat v zavislosti od modelu. Podrobnosti st uvedené v prirucke pre pouzivany model.)
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hm Postup pri vymene batérie ) L1+ J v Jlvoc]

[Riadiaca jednotka |

Programy a Uudaje parametrov su uloZené v riadiacej jednotke robota.

Pri vypnutom napajani st programy a dalSie ddaje uloZené v riadiace] jednotke robota zalohované zaloZnou batériou.
Batéria je nainstalovana pri odoslani z vyroby. Tento spotrebny material vymienajte zhruba raz za rok.

Postup vymeny batérie si pozrite na videu niZsie.
(Postup sa mbZe odlisovat v zavislosti od modelu. Podrobnosti st uvedené v priruéke pre pouzivany model.)
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w
m Obnovenie vychodiskovych bodov (nastavenie vychodiskovych bodov ABS) ) i

Pri prvom nastaveni vychodiskovych bodov robota si priemyselny robot MELFA od MITSUBISHI zaznamena
uhlova polohu podfa vychodiskovych bodov, pricom jedna otacka kédovacda je povaZovana za povolend odchylku. Ak je

nastavenie vychodiskovych bodov
vykonané metddou nastavenia vychodiskovych bodov ABS, tato hodnota sa pouzije na potlacenie odchylok pri nastavovani

vychodiskovych bodov
a na presné reprodukovanie povodnej polohy vychodiskoveho bodu.

Ak sa batéria vybije a vychodiskove body pri doruceni sa vymaZl, vychodiskové body sa musia nastavit znovu. V tejto casti
je predstavena metdda ABS, ktora je nutna pre obnovenie vychodiskovych bodov.

i'u";_l' ISUEISH] ]1

Sprievodca

S EVeRCR

Ukonéili ste nastavenie vychodiskovych bodov
metddou ABS.

Kliknutim na m pokracujte na dalsiu obrazovku.

foroemeree} (D) () (HH 5]
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m Metoda nastavenia vychodiskovych bodov prostrednictvom pripravkov ) el

V tejto casti je uvedeny postup pre nastavenie vychodiskovych bodov prostrednictvom pripravkov.

Po vymene motora alebo pri poruseni zarovnania polohy robota sa vychodiskové body musia znovu nastavit. V tejto Casti je
predstavena metdda s vyuZitim pripravkov, ktora je nutna pre obnovenie vychodiskovych bodov.

Podrobnosti nastavenia vychodiskovych bodov metddou s vyuZitim pripravkov si pozrite vo videu nizsie.
(Postup sa mbZe odlisovat v zavislosti od modelu. Podrobnosti st uvedené v priruéke pre pouzivany model.)

S5SERVO @ ERROR

F3 ||| Fa
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6.7 Zhrnutie

) ood

V tejto kapitole ste sa nauéili:

Udrzbu a kontrolu

Postup pri kontrole filtra, jeho Cistenie a vwmenu

Postup pri mazani

Sluzby zakaznikom po predaji

Kontaktom pre prevadzkovu UdrZbu vratane
oprav a kontrol bude Mitsubishi Electric
System & Service Co., Ltd. Poradte sa s

Postup pri vymene batérie miestnym zastupcom Mitsubishi Electric

Nastavenie vychodiskovych bodov metodou ABS

System & Service Co., Lid.

Metdda nastavenia vychodiskovych bodov prostrednictvom pripravkov

DéleZite body

Obsah, ktory ste sa naucili v tejto kapitole, je uvedeny nizsie.

Udrzba a kontrola

Nauéili ste sa o cykloch Gdrzby a kontroly a o kontrolovanych polozkach.

Postup pri kontrole filtra,
jeho Cisteni a vimene

Maucili ste sa postup pri kontrole filtra, jeho &isteni a vymene.

Postup pri mazani

Maudcili ste sa premazavat robot.

Postup pri vymene batérie

Nauéili ste sa vymienat batérie v robote a riadiacej jednotke robota.

MNastavenie
vychodiskovych bodov
metodou ABS

MNaucili ste sa nastavovat vychodiskoveé body metodou ABS.

Metoda nastavenia
vychodiskovych bodov
prostrednictvom
pripravkoy

MNaucili ste sa nastavovat vychodiskové body prostrednictvom pripravkov.
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> Zavere&ny test ) 0o

Teraz, ked ste absolvovali vietky lekcie kurzu ZAKLADY PREVADZKY A UDRZBY PRIEMYSELNEHO ROBOTA

MELFA (RAD F, TYP D), ste pripraveni podstapit zaverecny test. Ak vam nie su jasné niektoré z preberanych tém,
vyuzite tato prileZitost a tieto témy si prestudujte.

V tomto zaveretnom teste je celkom 12 otazok (57 poloZiek).
Zaverecny test mbdZete zopakovat tolkokrat, kolko budete chciet.
Ako sa hodnoti test

Po vybere odpovede nezabudnite kliknut na tlacidlo Odpoved. Ak tak neurobite, neziskate skdre v teste.
(PovaZujl sa za nezodpovedané otazky.)

Vysledky hodnotenia

Na stranke vysledkov sa objavi pocet spravnych odpovedi, pocet otazok, percento spravnych odpovedi a
vysledok vyhovel/nevyhovel.

Spravne odpovede

Celkom otazok Na Uspesné absolvovanie testu je

potrebnych 60 % spravnych odpovedi.

Percento

PokraCoval ‘ [ Kontrola

Kliknutim na Pokracovat’ sa test ukonéi.
Po kliknuti na Kontrola skontrolujte test. (Kontrola spravnej odpovede)
Kliknutim na tladidlo Opakovat’ sa moZete pokusit o opakované absolvovanie testu.
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> Zaverecny test 1

Konfiguracia pnemyselného robota MELFA od spoloénostt MITSUBISHI

Tento text opisuje konfiguraciu priemyselného robota MELFA od MITSUBISHI.
KaZzdu medzeru doplite zodpovedajucou moznostou.

¥ | ktory je riadiacou jednotkou kompatibilnou s platformou 1Q.

Odpoved ] [ Spat

Existuju dva typové rady priemyselného robota MELFA od MITSUBISHI: | —Select-- v  ktory je vertikalny typ s
viacerymi kibmi a| --Select-- v  ktory je horizontalny typ s viacerymi kibmi.
K dispozicii su dva typy riadiacich jednotiek robotov: ¥  ktory je samostatnou riadiacou jednotkou robota a
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> Zavereény test 2 ) 000

Nazov modelu robota

Viyberte nazvy modelov, ktoré spifiaju vietky Specifikacie.

Specifikacie robota Nazov modelu
Vertikalny typ s viacerymi kibmi. Typ D s nosnostou 7 kg | —Select- v |
Horizontalny typ s viacerymi kibmi. Typ D s nosnostou 6 kg | —Select—- |v|
Vertikalny typ s viacerymi kibmi. Typ Q s nosnostou 7 kg a “Selec. _|v
dlhym ramenom '
Horizontalny typ s viacerymi kibmi. Typ Q s nosnostou 12 kg | —-Select- | v|

Odpoved ] [ Spat
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> Zaverecny test 3 ) ooc

Nastavenie vychodiskovych bodov prostrednictvom uciaceho panela

V tomto texte je opisané pripojenie uciaceho panela a nastavenie vychodiskovych bodov prostrednictvom uciaceho
panela. Kazdu medzeru doplite zodpovedajucou moznostou.

Uciaci panel sa smie pripajat len pri| --Select-- ¥ napajani. Ak pri --Select-- » napajani nie je uciaci panel

pripojeny k riadiace] jednotke, ozve sa alarm nudzového zastavenia.

Ak chcete pouzit robot bez pripojeného uciaceho panela, namiesto neho zapojte prislusnu

—-Select—- Y|

Pri inStalacii sa vyZaduje | --Select-- ¥ | (metodou zadavania udajov) prostrednictvom

uciaceho panela.

Toto je Cinnost, pri ktore) sa kvoli presnemu ovliadaniu robota stanovuju vychodiskové body kazdej osi.

Odpoved ] [ Spat
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> Zaverecny test 4 ) ooc

Nastavenie jazyka uciaceho panela

V tomto texte je opisané nastavenie jazyka pre uciaci panel. Pre kazdla medzeru si vyberte zodpovedajicu moznost.

1. U€iaci panel zapnite stlaenim klavesu [F1]a -—-Select—- v na uciacom paneli.

2. Na obrazovke pociatofného nastavenia si stlacenim klavesu [F1] vyberte 1. Configuration”.

3. Na zobrazene|] obrazovke si vyberie| —-Select-- ¥ stlatenim klavesu [F1] a zobrazi sa obrazovka

nastavenia jazyka.

4 Japoncinu si vyberte stlatenim klavesu [F1] alebo| —Select—- | v | Na obrazovke sa zobrazi v

5. Nastavenie potvrdte stlatenim —Select—- v .

6. Stlatenim klavesu [EXE] sa zobrazi obrazovka ukoncenia.
. Nastavenie| ¥ stlacenim klavesu [F1].

8. Stlacenim klavesu [EXE] sa aktivuje uciaci panel s displejom v nastavenom jazyku.

Odpoved ] [ Spat
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> Zavereény test 5 ) 000

Funkcie RT ToolBox2

V' nasledujucej tabulke su uvedené funkcie RT ToolBox2.
Pre spravny opis si vyberte o a pre nespravny x.

Funkcia Odpoved

Viytvaranie programov pre robot _ Y
Rezim robota JOG . Y
Kontrola prevadzkového rozsahu robota _ Y
Odhadovanie taktovacieho ¢asu robotov _ v
Prepinanie prevadzkového rezimu robota medzi manualnym a automatickym | v |

Odpoved ] [ Spat
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> Zaverecny test 6 ) ooc

Postup pre ¢innost RT ToolBox2

V tomto texte je opisany postup pn vytvarani programu s nastrojom RT ToolBox2 a prenasani programu do riadiace]
jednotky robota. Pre kazdu medzeru si vyberte zodpovedajucu moznost'.

1. Aktivujte —-Select—- v

2. Vytvorte novy | -Select-- !

3.V okne pre nastavenie projektu nakonfigurujte komunikaéné nastavenie na komunikaciu s riadiacou jednotkou robota.

4. 7 ponuky vyberte [Offline] — [Program] a vytvorte novy programovy subor na| —-Select-- ¥ | programu.
5. Program | —Select-—- v v osobnom pocitaci.
6. Program | —Select—- v 7 pocitaca do nadiacej jednotky robota.

Odpoved ] [ Spat
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> Zaverecny test 7

Nazvy dielov uciaceho panela

Spinac, ktory vypina servomechanizmus robota a okamZite zastavuje
robot bez ohfadu na to, ¢i uciaci panel je aktivny alebo neaktivny

Vyberte nazvy dielov uciaceho panela, ktoré sa musia pouZit pri nizsie uvedenych cinnostiach.

Cinnost Nazov

—Select--

v

Tento spinac povoluje alebo zakazuje prevadzku robota s uciacim
panelom.

—-Select-—-

Uvolnenim alebo silnym stlagenim tohto spinata v manualnom rezime sa
servomechanizmus robota vypne.

robota, napriklad pre reZzim JOG, musi byt tento spinaé zfahka stlaieny.

—Select--

Pre vykonanie £innosti, ktoré sa méZu vykonat pri zapnutom servomechanizme|’

Tymito klavesmi sa meni prepisanie rychlosti robota.

—Select-

Odpoved ] [ Spat
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> Zaverecny test 8 ) ooc

Kontrola ¢innosti prostrednictvom uciaceho panela

V tomto texte je opisany postup kontroly programu prostrednictvom uéiaceho panela. Pre kazdu medzeru si vyberte
zodpovedajucu moznost'.

1. Otvorte —Select-—- ¥ | pre program.
2. Stlacenim| -Select-- ¥ sa v ponuke funkcii na spodnej ¢asti obrazovky zobrazi ,FWD" a ,BWD".
3. —-Select—- ¥ | drzte zlahka stlateny a stlatenim klavesu [SERVQ] zapnite servomechanizmus robota.

4. Pokial drzite stlaceny klaves [F1] (FWD), vykona sa krok, na ktory ukazuje kurzor. Ak sa klaves uvolni pocas
vykonavania ¢innosti, tato sa prerusi.

5. LED -—Select-- |+ na paneli obsluhy pocas cinnosti svieti. Po ukonéeni jedného kroku LED [Q4] zhasne a LED

—-Select-- v svieti. Po uvolneni klavesu sa kurzor na obrazovke uciaceho panela presunie na dalsi krok.

*Z bezpetfnostnych dévodov nastavte malu hodnotu prepisania.

6. Skontrolujte ¢innost' opakovanim tohto postupu krok za krokom.

Odpoved ] [ Spat
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> Zavereény test 9 ) 000

Nazvy dielov panela obsluhy

Vyberte nazvy dielov panela obsluhy, ktoré sa musia pouzit pri nizSie uvedenych €innostiach.

Cinnost’ Mazov

Viykonavanim programov ovlada cinnost’ robota.

Programy beZia nepretrzite. =stlecls v
BeZiaci program zastavi na poslednom kroku alebo po prikaze —Select— =
End. '
Vymazava Chy'f’f—'" . . —Select— v
Okrem toho rusi pozastavenie programu a vynuluje program. '
Okamzite zastavuje robot. Servomechanizmus robota sa —Select =
nevypne. '

Odpoved ] [ Spat
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> Zaverecny test 10 ) ooc

Postup pn automaticke] ¢innosti

V tomto texte je opisany postup pre automaticku cinnost programu robota. Pre kazdu medzeru si vyberte zodpovedajucu

moznost.
1. Na uciacom paneli nastavte —Select-- v na ,DISABLE" a prepinac [MODE] na riadiacej jednotke nastavte na
—Select-- ¥

2. Skontrolujte, ¢i na displeji STATUS NUMBER na riadiacej jednotke robota je zobrazené| -—Select— v |

3. Stlacenim tlacidla [CHNG DISP] sa na displeji STATUS NUMBER. zobrazi, --Select- v

Stlaéenim tlagidla [UP] alebo [DOWN)] sa zobrazi ciefovy program v automatickej ¢innosti.
*Ak nie je moZné vybrat nazov programu, stlatenim tlaidla [RESET] zruste podmienku zastavenia robota.

4. Stlaéte spinaé [SVO ON].| —Select-- ¥ arozsvieti sa zelena kontrolka.

5. Stlacenim tlacidla [START] sa spusti —Select-- ¥ | (nepretrzZita Cinnost). Ak sa tlacidlo [END]

stlai potas neprerusovane) Cinnosti, tato sa zastavi po ukonéeni jedneho cyklu.
6. Stlatenim tlagidla [STOP] sa rychlost robota ckamZite zniZi aZz do zastavenia. Opakovanym stlacenim tlacidla [START] sa

reitartuje automaticka €innost (opakovana éinnost’).

denved'] [ Spat ]
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> Zavereény test 11 ) 000

Kontrolovana polozka

Pre niZsie uvedené kontrolované polozky vyberte cykly vykonavania kontrol.

Kontrolovana polozka Casovy harmonogram kontrol
Napnutie rozvodového remenia _ -Select-- Y|
Presakovanie vazeliny z telesa robota _ --Select-- v |
Vymena zaloznych baténi _ _Select-- v |
Praskliny a cudzie latky na robote a predmety, ktoré by mohli prekazat _ —-Select-- v |
Namazanie redukcnych prevodov kazdej osi | _Select-- v|

Odpoved ] [ Spat
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> Zavereény test 12 ) 000

Vymena baténe v robote

V tomto texte je opisany postup vymeny baténi v robote. Vyberte spravne Cisla krokov.

v | Stare zalozne batérne jednu po druhe] vymeiite za nové.
Pri vymene vymernite vSetky batérie.

v Vypnite napajanie.

v | Zalozte kryt baténi.

v Zlozte kryt baténi.

v | Skontrolujte, €i vSetky zalozné batérie boli vymenené za nové.
Ak by tam ostala nejaka stara, mohla by sa prehrievat a poskodit.

Odpoved ] [ Spat
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> Hodnotenie testu

) ood

Absolvovali ste zaveretny test. Rozsah vysledkov je nasledovny.
Zaverecny test ukoncite prechodom na dalsiu stranu.

Spravne odpovede: 12

Celkom otazok: 12

Percento: 100%g
Pokracovat' ‘ ‘ Kontrola ‘

Gratulujeme. Absolvovali ste test.
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i ood

Ukongili ste kurz ZAKLADNA PREVADZKA A UDRZBA PRIEMYSELNEHO ROBOTA MELFA (RAD F, TYP D).

Dakujeme vam za absolvovanie tohto kurzu.

Duafame, Ze lekcie sa vam pacili a Ze informacie, ktoré ste ziskali v
tomto kurze, budd uzitoéné pri konfigurovani systémov v buduicnosti.

Kurz si méZete prejst tolkokrat, kolkokrat budete chciet.

 Hodnotenie =~ | Zatvorit |
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