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} Objetivo del curso ) 0o

Este curso esta dirigido a personas que usan por primera vez el robot industrial MELFA de MITSUBISHI y describe los
procedimientos para su instalacion, operacion y mantenimiento.
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Estructura del curso

Los contenidos de este curso son los siguientes.
Le recomendamos empezar por el capitulo 1.

Capitulo 1 - Configuracion del robot industrial MELFA de Mitsubishi

Este capitulo abarca la configuracion del robot industrial MELFA de MITSUBISHL

Capitulo 2: Instalacion

Este capitulo abarca los procedimientos de instalacion, como la conexién de dispositivos y establecer un origen.

Capitulo 3 - Programacion

Este capitulo abarca los métodos de programacion.
Capitulo 4 - Operacion del robot

Este capitulo abarca las operaciones del robot con un mando manual.
Capitulo 5 - Operacion automatica

Este capitulo abarca los métodos para llevar a cabo la operacién automatica del robot.
Capitulo 6: Mantenimiento

Este capitulo abarca la los métodos para llevar a cabo el mantenimiento e inspeccion.
Prueba final

Este capitulo verifica su comprension de los contenidos del capitulo 1 al capitulo 6.
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Cémo usar esta herramienta de aprendizaje en linea

Ir a la pagina siguiente Ir a la pagina siguiente.

Se visualizara "Indice”, lo que le permitira navegar a la pagina

Ir a la pagina deseada deseada.

Salir de la herramienta de aprendizaje.
Las ventanas como la pantalla de "Contenidos” y la herramienta de
aprendizaje se cerraran.

Salir de la herramienta de
aprendizaje
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Precauciones de uso

) ood

Precauciones de seguridad

Cuando esté aprendiendo usando los productos reales, lea atentamente las precauciones de seguridad en los
manuales correspondientes.
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> Configuracién del robot industrial MELFA de Mitsubishi - 0o

Este curso describe las operaciones basicas y de mantenimiento del robot industrial MELFA de MITSUBISHI.

Se usa el robot industrial MELFA de MITSUBISHI para ensamblar y verificar componentes eléctricos y electronicos y
para transferir partes de automoviles, pantallas de cristal liquido, y oblea de semiconductor, por ejemplo. El MELFA
puede automatizar el equipo de produccién y afadira un alto valor.
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> Tipos de robots y controladores

[Robot]

El robot industrial MELFA de MITSUBISHI tiene dos tipos: el tipo vertical, de varias articulaciones y el tipo horizontal,
de varias articulaciones.

Vertical, de varias articulaciones: Serie RV-F

- T 4
. ‘& m,

Ro—c - -
8 Capacidad de carga de Capacidad de carga de Brazo largo con Capacidad de carga de Brazo largo con
il 2 kg 4 kg capacidad de carga de 4 kg 7 kg capacidad de carga de 7 kg

®

- SN | L :
Brazo més largo con ‘ Capacidad de carga de Brazo largo con Capacidad de carga de
capacidad de kg | 13 kg capacidad de carga de 13 kg L kg

Capacidad de carga de i Capacidad de carga de Capacidad de carga de
3kg 12 kg 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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> Tipos de robots y controladores 0 00

[Controlador]

Estan disponibles dos tipos de controladores de robot: Tipo D (controlador de robot independiente) y el tipo Q
(controlador compatible con plataformas iQ).

El CPU del robot esta integrado en el controlador de tipo D. Para una conexion con un controlador programable, el
CPU del r%tIJot se separa del controlador de tipo Q y se monta en una ranura de la base del controlador
programable.

Tipo D (CR750/CR751-D; -3 o Q (CR750/CR751-Q
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»m Configuracién del equipo (opcién y periférico)

o 00

Si coloca el cursor del mouse sobre una pieza del equipo se muestra la descripcién de la funcion.

A continuacion se muestra la configuracién del equipo (opcion y periférico) del sistema del robot de tipo Q.

o

Tubo de
enrollamiento
de la pinza

Cable de salida
de la pinza

Cable de en
de la pinza

[ X5

Conjunto de la
valvula solenoide
Cableado intemo y
conexion de tubos
para la pinza
Cableado de usuario
externo y caja de tubos
< Opciones del brazo
del rabot >

o -

Conjunto de sensor
de fuerza

Vo

Vision MELFA-3D

< Opciones de
caracteristicas>

CPU del
robot

essssssssvssevenny

< Equipo usado para una configuracion
estandar >

Sistema de vision
Interfaz del
codificador
Q173DPX
- =z

- .l 3
Plataforma IQ - controlador
programable compatible

< <
—— ™ Cable USB
o e Comuniacén

MELFA-Works RT ToolBox2
< Opciones de software >

SSCNETII ‘
Adicional-

{(MR-J3-BS/MR-J4-B)
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En este capitulo, usted aprendié:

+ Alineacion del robot industrial MELFA de Mitsubishi.

* Configuracion del equipo (opcion y periférico)

Puntos importantes

Los contenidos que aprendio en este capitulo se mencionan abajo.

Robot tipe D * Robots independientes con un controlador de robot central para el sistema de control

Robot tipo Q * Robots de nuevo concepto con un CPU de robot integrado en el controlador programable

+ Un controlador controla robots. Se pueden manejar robots con un panel de operacion.

Controlador + Dos tipos estan disponibles: Tipo D y tipo Q.
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CTTTE) INSTALACION ) ooc

El capitulo 2 abarca los procedimientos de configuracion del robot industrial MELFA de MITSUBISHL

El capitulo 2 es una introduccion para prepararse a usar un robot, como conectar los dispositivos y establecer un
origen con un mando manual.
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> Conexion de dispositivos

alimentacion y un cable de conexion a tierra al controlador del robot.

Brazo del robot

Abrazadera

de nailon ' Retire la cubierta de la parte trasera.
' gaucho de silicona /

AMPL-AMP2 Robot

controlador
AMP1, AMP2, BPK CN2

-

Abrazadera de

b /’52"‘.'2‘% Conector
Cubierta de mﬁ] /'
fuente de \ IE:
alimentacion ) »
Terminal PE

~ Cable de conexion a tierra del

robot
(AWG#11 (4.2 mm2) o mas)
(Prepare uno por su cuenta,)

(PE) I

DCOUT A

A

Abrazadera de 300-400mm  npailon CNDISP
nailon \ NK-18N y P
NK-18N . Abrazadera de  Cable de sefial = Retire la
CN1 nailon NK-14N, dél motor fuente de alimentacién |
Abrazadera de nailon de la parte delantera.
g NK-14N o .
erruptor de
Clable t%lg fuen elde fu%a) a 'tJiterra
alimentacion del
motor '(N
ﬁ .| Controlador CR751-D/ Unidad de control CR751-Q
Cubierta de o e o8 [
M4 x 10 fuente de Nota) Esta figura muestra un ejemplo
Arandela eléstica alimentacion sin un panel de operacion.
Arandela plana . &

A continuacion se muestra como conectar un robot a un controlador de robot, y como conectar los cables de

Nicleos de ferrita

CON3
/

% lll{

-

Unidad
CPU del
Robot

9 00
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@&X I Conectar un mando manual ) 000

El mando manual se debe conectar o desconectar mientras que la energia esté APAGADA.

Si la energia esta ENCENDIDA y adn no ha conectado un mando manual, se enciende una alarma de paro de
emergencia.

Para usar un robot sin un mando manual conectado, conecte el conector ciego en vez de un mando manual.
Cuando conecte o desconecte el conector ciego, sostenga el conector.

A continuacion se muestra el procedimiento para conectar un mando manual.

1. Verifique que el interruptor de alimentacion (fuente de alimentacion) del controlador del robot este APAGADO.

2. Conecte el conector del mando manual al conector para el mando manual en el controlador del robot.

Palanca de bloqueo
Detalles de la
seccion A

Conector para el mando manual
<Procedimiento para conectar conectores>

1. Verifique que la palanca de blogueo esté inclinada hacia abajo.
2. Sujete el cuerpo del conector del mando manual, y conéctelo al
conector en el controlador.

3. Empuje el conector del mando manual hasta que oiga un click.

Al escuchar un

“click” significa Incline hacia abajo la

que los . palanca de bloqueo.
conectores estan (‘ “

conectados.
M
a-

Conector en el Conector del Cuerpo del
controlador mando manual conector

Mando manual
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»m Configuracién de idioma del mando manual

Esta seccion cubre el procedimiento para configurar el idioma de un mando manual.
Un mando manual estandar (R32TB) se usa para mostrar como establecer un idioma.
El idioma predeterminado es el inglés.

Use el siguiente simulador de operaciones para cambiar el idioma de inglés a japonés.

1. Configuration
2. Com. Information

1. Configuration
2 Com. Information

<> <25

Ha completado la configuracion del idioma para el
mando manual.

Hacer clic en o para pasar a la siguiente pantalla.

P\/,mr/ow!tadagufa !9 F“ H" [" )
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m Configuracion del origen (Método de entrada de datos de origenes) ) 0oo

La configuracion del origen es una operacion para establecer los origenes para cada eje para un control preciso del
robot.

Después de la compra, se deben establecer los origenes. o
También es necesario la configuracion cuando se cambia la combinacion del robot y del controlador en uso.

Esta seccion describe la entrada de datos de origenes que son necesarios cuando un robot se activa por primera vez.

Use el siguiente simulador de operaciones para establecer un origen.

#Origin data history table (Origin Data History) Serial No.ES804008

Fecha Defecto

<ORIGIN> DATA
VI%S29

CHANGE TO ORIGIN. OK? 06DTYY
27HL9X

1CP55V
2 TEIMSY
| 2%z

A12%Z0
E E-N-SP E-N-SP

(O: O(Alfabeto), 0: Cero)

Ha completado la configuracion del origen.

Hacer clic en u para pasar a la siguiente pantalla.

frome i) (2 [ [
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>}ﬂ_lijlﬂ.-mph:us de medidas de seguridad ) 006

Para usar un robot, las medidas de seguridad son absolutamente necesarias.
El controlador del robot tiene dos circuitos de entrada de paro de emergencia en los bornes de cableado del
usuario. Se pueden implementar medidas de seguridad.

Cree un circuito como se muestra a continuacién para medidas de seguridad.

Insamuptor da parach de amergenda
Migo de 2 contacios)

Equips
u pariféron

Controlador

Fuenta da alimantaddn an el '
HLUSRI LN 12
eontrolador del robies F4W LA .

*6) —I ! : Coroiryite
op ]
r% galo

parada

de sequridad

' Pusma ol imie T pin
i wrkracks

2
Babdn de, i
) 4
da % 1 I
emargance b Cartocircuito Puerta d=
3] 7 a cerca
]

Th
Botdn .
de

[
parada [
-l i Habilizanda
|

amargeria el & 5]
1 . dapostivg E
(R ) e entrada

I Salda de parada de emergenca

L

Ralé de
sequridad

1) Cada wno de los conectores,
’S:Jda d6 Fhade CHUSRELL v CHIUSELZ, ti=pen
asignados mismo numero pin,
creando das sistemas para cada
barne. Es absolutaments
2 mecasario conectar los dos
sistamas

I R?“
16/17 I *2) Puederver en ol disgrama que o
4183 1 fSekda de error conector CRLISR2 tene dos bomes ¢ . ‘ )
dossstemac(16/ 1T ndkadsbones o Parg mas detalles, consulte las especificaciones del modelo
oon o mimena de pin 16y el nimeno de ¥ p

Covecta b s s en uso. .
4t de parad ce emergenca 11D canectado con f contriader. * No use cables que no se muestran en las especificaciones o
¢ Consulte ol manualmnspncﬂicaFigcs estandar para hakilitar el dispasitivo. _ manPEIES- !:}E 'D‘tra mﬂnerﬂ, FJU'Ed'E' ocurrir una fa"a (8] mal

|l et o oo e st o e oo ntis s ol contr i v e semorinad e funcionamiento,

;ﬁn::.l?und{t;. ELIEIréllﬂe;j:i:;::|:?;3I!t;E|f|gl;':agiuﬁ,l|’madu de emengencis 32 APAGA, se detects la parada de L I_a ma}i{'}ﬁa dEI c||'CU|tn internn es 5|mpl|f|cadﬂ
i ¥ | 2 . " s
* El circuito es doble-redundante.

Circyite e parsda de
BTN S inEine
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»m Resumen

o 00

En este capitulo, usted aprendio:

+ Conexion de dispositivos

+ Conectar un mando manual

+ Configuracion de idioma del mando manual
+ Ajuste del origen

* Ejemplos de medidas de seguridad

Puntos importantes

Los contenidos que aprendié en este capitulo se mencionan abajo.

Conexién de dispositivos * Ha aprendido a conectar dispositivos.

Conectar un mando « Conectar o desconectar un mando manual cuando un controlador de robot esté
manual APAGADO.

Configuracion de idioma

* Ha aprendido a cambiar los idiomas del mando manual.
del mando manual

Ajuste del origen * Necesario cuando un robot se activa por primera vez.

Medidas de seguridad « Para usar un robot, es absolutamente necesario tomar medidas de seguridad.
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CT"TE) PROGRAMACION
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@ introduccion a RT ToolBox2 NLLL

Use el software de creacién de programas y de soporte de ingenieria”RT ToolBox2" para crear programas para el
robot industrial MELFA de MITSUBISHL

RT ToolBox2 es un software para una computadora personal y brinda soporte a las fases que incluyen configuracion
de sistemas, depuracion, y operacion. El software le permite crear y editar programas, verifica el rango operacional
antes de la introduccion a un robot, estima el tiempo de inspeccion, realiza operaciones de depuracion en la
activacion del robot, y monitorea el estado y errores durante las operaciones.

LAl L E L
Fideeesis

Ventanas de operacion del RT ToolBox2
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»
m Creacion de un espacio de trabajo, configuracion de comunicacion (USB), y conexion

) 000

Es necesaria la creacion de un espacio de trabajo y la configuracion de comunicacion para usar el RT ToolBox2.
Este curso describe la configuracién de la comunicacion con una conexion USB.

En la siguiente pagina, se simulara la creacion de un espacio de trabajo y la configuracion de la comunicacion
usando ventanas reales.

CRd) communication setting Es necesario instalar un controlador USB antes de
PCageyy Sl A BT, CC ¥ ke st i LC sl que un controlador de robot y una computadora
personal se conecte a traves de un USB.

Seral port

COrs-z .
Para mas detalles, consulte el manual RT ToolBox2.

Euss
ftvarh
CIETHOH)LCC E NET /1 0{H), CC—-Link IE
D ocink

() Etfwrret @_

100 Sevms buss
Cowa ) .3

1 Serial poet PLC module Conndion

2 Sl port: dcres sevial commurscston other stston v PLC modis

3 Serial part Acress MMET)LDIR), CC E offher shabion via PLC modie

& Seval part Attedd CC-Lirk olthr Shiatior v PLT sodiuls

S Seral port Acregs FEhernest obhey stsbon wvis PLE maodiule

& Serial port Acoess peviad communacathone-MUE T D), OC B cbfeer dabion wia PLC maodddbe
T Seral port Acress sl commurcston-Efwernet ofter statnn e BT modiles

8 Seyiad port Acress MMET)LD0H), 0T E-sevisl commumicaiiom o staiion wis PLC maoce:
¥ Serigl port Acorss MMET) 0], CC EE-CCAink ot station wis PLC sl

10 Sl ot B C7-L k- MRET 100D, O I ofher ststaon, vis PLC modiuks

Puerto de conexion USB mini-B
(controlador programable CPU)
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"% RT ToolBox2 - Factory line 1 (Offline)

i _en
: 1y
- . we

+ & Tool
MELFA-3D Vision

CLER]

2 i’_i g 201

L

| Propact

El arbol del proyecto se muestra en el [Workspace], y
el proyecto "RC1" se crea de forma predeterminada.
Ha completado la creaciéon del programa y
configuracion de la comunicacion.

Hacer clic en u para pasar a la siguiente pantalla.

i Gstrar/ocultardaGuia sl

Ready

>
a Creacion de un espacio de trabajo, configuracion de comunicacion (USB), y conexidn ) e
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hm Escribir y guardar programas

Los programas se escriben y se guardan con RT ToolBox2.

En esta seccion, cree un nuevo programa de robot en una computadora personal.

En la siguiente pagina, se simulara la escritura y guardado de programas utilizando ventanas reales.

Program 1:RC1 P0O1.prg [MELFA-BASICY]  [2][B]X]
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»“ Escribir Lguardar programas

"% RT ToolBox2 - Factory line 1 (Offline)

WorkSpace View Onine Fle Edt L-tu Tool Window -
'*‘t,«:"'zn-- WidBEm lu_gmet
Bid xhaBX e ;:Jﬁ& EE

- ST
AN On|l|
N h 48 -
= == Factory ine 1
84 20 Moriiter
= B rC1
= B) offine
B8 RV-2F-D
& Program
8 spire
3 Parameter
# &8 Backup
* & Tool
# EIT) MELFA-3D Vision

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

EEX

Attrbute
Controler Ty...
Robot Type

Data ,
CRND-7xxfC...
RV-2F-D

fReady

Ha completado el programa de escribir y guardar.

Hacer clic en n para pasar a la siguiente pantalla.

SRows 8 Cok

Chine Progerty
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ToolBox2.

b5
m Transferir programas a un controlador

o 00

BB Program Manager

Para operar un robot, un programa creado se debe guardar en el controlador del robot.
Aprendera a transferir un archivo de programa de una computadora personal a un controlador de robot usando RT

(o) G (e ] (o ] (o

l Eome) | o)
©project | 1801 v Oprogect

ORrobot ©Robotl | 1:RCI(CRN-5xx) v
(selecton reiease | | refesh | Seecton reieie
Name See  Date Tme Name ke Date Tme
sargle.prg 55 201000819 19

< ML >
Free: [T 108625316160 [Bytes]  Free: [ 108628316160 (Brtes]
Hetpe: achot program (*.prg) v Fetpe  pohot program (%) v

En la siguiente pagina, simulara la transferencia de un programa usando la ventana del administrador de programas.
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m Transferir programas a un controlador

¥ 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

Sogce Diestnaton
| B |
®ProEct | LRC1 w | CProgect RC1

ot v ——— ©Rokot | LRCI(RNAT0 v
l'jale:tlnnreiease] l Refresh | Selectan releaze

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

1] » < 1 | ¥
Free: 106164621312 [Bykes]  Freer | 1CMESTEOD [Bytes]
Fle: type: |Rnb:ltufa;rarn {*.pra) il File typs: Fobat program (*.prg)

Ha completado la transferencia de un programa.

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

Hacer clic en n para pasar a la siguiente pantalla.
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En este capitulo, usted aprendié:

« Introduccion a RT ToolBox2
* Creacién de un espacio de trabajo, configuraciéon de comunicacién (USB), y conexién
« Escribir y guardar programas

« Transferir programas a un controlador

Puntos importantes

Los contenidos que aprendi6 en este capitulo se mencionan abajo.

Introduccién a RT + Este software soporta todas las fases incluyendo la configuracion del sistema, depuracion y
ToolBox2 operacion.

Creacion de un espacio de
trabajo, configuracion de
comunicacion (USB), y
conexion

+ Ha aprendido la creacion del programa y configuracion de la comunicacion.

Escribir y guardar

OO AW + Ha aprendido sobre escribir y guardar programas.

* Ha aprendido a transferir un programa de una computadora personal a un controlador de

juste del ori
Ajuste del origen robot.
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TTTY 3 OPERACION DEL ROBOT

El capitulo 4 abarca las operaciones del robot con un mando manual.
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Nombres y funciones de las partes de un mando manual ) 000

Esta seccion describe los nombres y funciones de las partes de un mando manual (R32TB/R33TB).

[Nombres y funciones de las partes]

Si pone el cursor del mouse sobre cada parte en la tabla o en la figura de la botonera del mando manual, resalta
la parte correspondiente o descripcion.

| Mombe |  Desipdon

1 | Interruptor de [Emergency sh:\p]” El servo robot se pone en OFF v la operacion se detiene inmediatamente. |

| Interruptor de [Enable/Disable] || El interruptor habilita o deshabilita las operaciones del robot con &l mando manual. |

Interruptor de habilitar Cuando el imerruptor de [Enable/Disable] esta habilitado, v esté teda se suslta o 52 oprime
{interruptor de 3 posiciones) con fuerza, el servo se APAGARS, v el robot operativo se detendra inmediatamants.

| Panel de visualizacian LCD || Se muestran los estados del robot y varios mends.
@l Visualizacian del estado de la larr‘par:“ Muestra el estada del robat o del T/8.
@l Tecla [F1]. [FZ] [F3], [F4] || Ejecuta la funcion correspondiente a cada funcidn gue se muestra en el LCD.

Esta tecla cambia la visualizacian de la funcian y cambia las funciones asignadas
a las teclas [F1], [FZ]. [F3] v [F4].

| Tecla [STOP] | | Esto detiene el programa y desacelera al robot para que se detenga.
@l Tecla [OVRDT][OVRDL] || Estas teclas cambian la velocidad del sobremando del robot.

a Tedia [datrs: par aperacion de aence monud | | Mueva el rabot de acuerdo can el moda jog.
(12 terdrs ded [-KL) A [+C06 ¥, ingrese el valor numérico.

@lT&cla [SERVO] || gmmmmdmrmemmemmmmumm.l
@l Tecla [MONITOR] || Regresa al modo del monitor y muestra el mend del monitor.

Tecla [FUNCTION]

|
@l Tecla [JOG] || Regresa al moda de jog y muestra la operacion del jog. |
|

@l Tecla [HAND] || Regresa al modo mamual y muestra la operacion manual.

E Tecla [CHARCTER] Esto cam bia la pantalla de edician y cambia entre nimeros y caracteres
alfabéticos.

] [ Tecta resem) || Esto bormars el emor. Se ejecuterd &l reinicio del programa, si se presiona esta teda  a tedla [EE]. |
@l Tecla [T][L1[«1[=] || Mueve el cursor en cada direccion. |
| Tecla [CLEAR] || Borra el caracter que esta en |a posicion actual del cursor. |

(] [ Tecta exg) || Se solucions ks oparacién de antrarda. ¥, misntras s= presicna esta tecla, & robot == mueve en mods directn. |

Teda de nimenfde cardcier Si presiona esta tecla mientras que estd habilitade el caracter o la entrada numérica s=

MUEsira un numeno o caracter.
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En esta seccion, mueva el robot de forma manual usando el mando manual para verificar que el robot opera de manera adecuada.

La operacion manual en un robot se conoce como "operacion de avance manual JOG". Esta operacion incluye la operacion de avance

manual JOINT (JOINT Jog), el cual mueve cada eje, la operacion de avance manual XYZ (XYZ Jog), el cual mueve el robot a lo largo de la

base del sistema de coordenadas, la operacion de avance manual TOOL (TOOL Jog), el cual mueve el robot a lo largo del sistema de
coordenadas de la herramienta, y la operacion de avance manual CYLINDER (CYLINDER Jog), el cual mueve al robot a lo largo de un arco
circular.

Cuando esté operando un robot de manera manual, sujete el interruptor de 3 posiciones [habilitar], que esta ubicado atras del mando manual.
(Soltando o presionando fuertemente este interruptor hace que el servo robot se APAGUE. Cuando realice una operacion de avance manual,
siempre sujete este interruptor de manera ligera).

Use el siguiente simulador de operaciones para verificar cada
operacion de avance manual.

<CURRENT> JOINT 100% P5
X:+97]. 45 A:-180. 00
Y: +0.00 B: +89.85
2:+928. 24 G:+180.00

: i
Jog

EEn

5i presiona la tecla [+Y({)2]] se mueve al brazo en sentido

positivo a lo largo del gje Y.

5i presiona la tecla [-Y(J2)] se mueve al brazo en sentido
negativo.

Verifique la operacion, y haga dlic u en la parte supericr

derecha de esta pantalla para pasar a la siguiente pagina.

Pﬂ:}saarr“am'tariagﬂfﬂ @j & &1 &
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Cuando se le adhiere al robot una pinza, fijar la punta de la pinza como un punto de control del robot puede facilitar la
operacion.

En tal caso, los datos de la herramienta de configuracién del robot son necesarios.

Existen tres métodos para configurar los datos.

* Parametro MEXTL

» Instruccion de la herramienta en el programa del robot

» Fijar un nimero de la herramienta para la variable M_Tool (los valores en los parametros del MEXTL1 al MEXTL4 son los
datos de las herramientas.)

[Operaciones antes y después de la configuracion de una herramienta]

Antes de la configuracion de una herramienta Después de la configuracion de una herramienta
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m Procedimiento de la configuracién de una herramienta
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En esta seccion, se simulara la configuracion de una herramienta.

Use el siguiente simulador de operaciones para establecer un parametro usando el parametro MEXTL.

<PARAMETER> NAME ( MEXTL
DATA ELEC3 )
( 100.00

<PARAMETER> NANE ( MEXTL
ATA LE(3

458, 00 o DATA 123 CLOSE

| DaT4 ) Prev ]

= 3
)
\,
Y

Ha completado la configuracion de una herramienta.

Hacer clic en u para pasar a la siguiente pantalla.

-~

Per/ow!tarJagufa [_Q.J F‘ ‘ H.,.} [.’ |
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Esta seccion describe las operaciones parar abrir y cerrar las pinzas adheridas a un robot.

El mando manual puede abrir y cerrar cuatro pinzas con la configuracion estandar. La pinza 1 esta asignada al eje C,
la pinza 2 al eje B, la pinza 3 al eje A, y la pinza 4 al eje Z. Si presiona la tecla [+] las pinzas se abren y
si presiona la tecla [-] las pinzas se cierran.

Use el siguiente simulador de operaciones para abrir/ cerrar la pinza 1.

<HAND> +(:HAND1 +7 HAND4

+B:HAND2 + X :HANDS

+A:HAND3 +Y . HAND6
76543210 16543210
UT-00DmOmOmOm INSOIOO0O0000

GON i CLOSE |

)

OUT-900 indica el estado de open/close de una pinza,

y IN-900 indica el estado de ON/OFF de una pinza

comprueba la senal de entrada.

Presione la tecla [+C] para abrir la pinza 1 y presione la tecla [-C]
para cerrarla.

Verifique la operacion, y haga clic u en la parte superior
derecha de esta pantalla para pasar a la siguiente pagina.

fomrnien) (2} (A 5
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La posicion de una pinza adherida a un robot se puede alinear en unidades de 90 grados.
Esta caracteristica mueve el robot a la posicion donde los componentes A,B y C de la posicién actual estan establecidos a los
valores mas cercanos en unidades de 90 grados.

Use el siguiente simulador de operaciones para alinear una pinza.

<HAND> +(:HAND1 +7 HAND4

+B:HAND2 + X :HANDS

+A:HAND3 +Y . HAND6
76543210 16543210
T-9000 0000000 INSOOOoooon

GON i CLOSE |

R\

Usted ha completado una alineacion.

Hacer clicen () para pasar a la siguiente pantalla.
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Después de que se mueva un robot a una posicion con la operacion de avance manual o con otros métodos, la posicion se
puede ensefiar a una posicion variable en el programa. La posicién se sobrescribe (corrige) si ya se enseiid una anteriormente.
Existen dos métodos para ensefar: pantalla de edicion de comandos y pantalla de edicion de posicion.

Use el siguiente simulador de operaciones de la pantalla de edicion de comandos para llevar a cabo su ensefanza.

<PROGRAM>
4 Mov P4

T8I P5

CPROGRAM> 1 100% "
‘ EDIT EEDELETE SESRVEENE [NSERT M TEACH Eg

-n
b
\
\
\
\

Ha completado la operacion de ensefar.

Hacer clic en u para pasar a la siguiente pantalla.

frome i) (2 [ [
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Antes de usar la operaciéon automatica de un robot, verifique la operacion ejecutando cada paso del programa (avance por
pasos).

Use el siguiente simulador de operaciones para verificar la operacion de avance por pasos.

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

N ; N ED =°J

Usted ha completado |a operacién de verificacion
(avance por pasos).

Hacer clic en u para pasar a la siguiente pantalla. |
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En este capitulo, usted aprendio:

+ Nombres y funciones de las partes de un mando manual
* Operacion de avance manual (Jog) de un mando manual
+ Procedimiento de configuracion de una herramienta

« Abrir/ cerrar una pinza, alineaciéon de una pinza

* Operacion de verificacion (avance por pasos)

Puntos importantes

Los contenidos que aprendié en este capitulo se mencionan abajo.

Nombres y funciones de
las partes de un mando * Ha aprendido sobre los nombres y funciones de las partes de un mando manual.
manual

Operacion de avance
manual (Jog) en un mando
manual

* Ha aprendido las operaciones de un avance manual (Jog) y movimientos con el mando
manual.

Procedimiento de
configuracién de una * Ha aprendido sobre la configuracion de una herramienta.
herramienta

Abrir/cerrar pinzas,

alineacién de una pinza Ha aprendido a abrir/cerrar una pinza y a alinearlas.

Verificar la operacion
(avance por pasos)

* Ha aprendido a verificar las operaciones avanzando por pasos.
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Capitulo 5 - abarca la operacion automatica de un robot.
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Esta seccion describe los nombres y funciones de las partes de un panel de operaciones.

[Nombres y funciones de las partes]

Si pone el cursor del mouse sobre cada parte en la tabla o en la figura del panel de operaciones, resalta
la parte correspondiente o descripcion.

ol Nombre | oepan

| D || Boton de START || Esto ejecuta el programa y opera al robot
| 2 || Boton de STOP || Esto detiene al robot inmediatarmente. El servo no se APAGA. |

| @ || Botdn de RESET || Esto borrard el error. |

@ Interruptor de parada| | Este interruptor detiene el robot en caso de emergencia.
de emergencia El servo se APAGA.

Este botdn cambia la pantalla en el panel del orden de
(5) || Boton CHNGDISP || "override” — "line number” — “program No."
- "user information” —"manufacturer information”.

Esto detiene que el programa sea ejecutado en la dltima

®) || Boton END linea o al END del estado.

| @] | Boton SVO.ON || Esto ENCIENDE la energia del servo. (El servo se ENCIENDE). |

| @-H Boton SVO.OFF | | Esto APAGA la energia del servo. (El servo se APAGA). |

@ STATUS.NUMBER

Coeet || Se muestra el alarm Mo., program Mo, override value (3), etc.
{panel de visualizacian)

| an |[ntem..|p1x:|r de lateda mndu| | Este interruptor de la tecla cambia el modo de operacion del robot.

il Boton Esto desplaza hacia arriba o hacia abajo |os detalles que
UP/DOWMN aparecen en el "STATUSNUMBER" mostrados en el panel.

Conector de
a2

conexion T/B Este es un conector especial para conectar el T/B.

| @HCubierta de interfaz| |Se monta la bateria y el interfaz de USB.
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0 00

Esta seccion describe las operaciones en el panel de operaciones.

Esta seccion muestra un ejemplo de cémo se cambia la configuracion de la velocidad de las operaciones y coémo se inicia el

programa.

Use el siguiente simulador de operaciones para iniciar un programa.

o\

operaciones.

Ha aprendido sobre las operaciones en un panel de

Hacer clic en n para pasar a la siguiente pantalla.

P\dostrar/ow!tadagufa

(<4

i

>
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En este capitulo, usted aprendio:

+ Nombres y funciones de las partes de un panel de operaciones

* Operaciones en el panel de operaciones

Puntos importantes
Los contenidos que aprendié en este capitulo se mencionan abajo.

Nombres y funciones de
las partes de un panel de * Ha aprendido sobre los nombres y funciones de las partes de un panel de operaciones.
operaciones

Operaciones en el panel
de operaciones

* Ha aprendido sobre las operaciones en un panel de operaciones.
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EL capitulo 6 abarca el mantenimiento e inspeccion necesaria para un servicio sin problemas de los robots.
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El mantenimiento e inspeccion incluyen una revision diaria y periodica. Las revisiones son necesarias para prevenir fallas
por seguridad y uso prolongado.

Los ciclos de mantenimiento e inspeccion y las listas de verificacion se muestran a continuacion.

[Ciclo de mantenimiento e inspeccion](para el RV-2F-Q/D)

<Programa de inspeccion: < Ciclo de estimacion de la inspeccion >

Para un turno
8 horas diarias por 20 dias al mes por 3 meses = aproximadamente 500 horas
10 horas diarias por 20 dias al mes por 3 meses = aproximadamente 600 horas

para dos turnos
15 horas diarias por 20 dias al mes por 3 meses = aproximadamente 1.000 horas

[Motal

1,000Hr Como se muestra abajo, para dos turnos, lleve a cabo una
inspeccion de 3 meses,

Inspeccion de 6 meses, y una inspeccion de 1 afio cuando la
mitad de los periodos transcurra.

Tiempo de
operacion
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Mantenimiento e inspeccion

[Verificacion del articulo] (para el RV-2F-Q/D)

<Verifique diariamente el articulo>

Paso| Verificacion del articulo (detalles)

| Remedio

Antes de ENCENDER la energia (verifique los siguientes articulos antes de ENCENDER).

Verifique si el robot tiene pemos de instalacion flojos.  (Tnspeccion visual)

Asegure los pernos de manera segura.

Verifique si la cubierta tiene tornillos de fijacion flajes. (Inspeccion visual)

Asegure los tornillos de manera segura.

Verifique si la pinza tiene pemos de fijacion flojos. (Inspeccion visual)

Asegure los pernos de manera segura.

Verifique que el cable de alimentacion este

conectado de manera segura. (Inspeccion visual)

Conecte el cable de manera segura.

Verifique que el cable entre robot y el controlador estén
conectados de manera segura. (Inspeccion visual)

Conecte el cable de manera segura.

Verifiqgue que no haya grietas y sustancias extrafias en el robot y
gue no haya objetos que causen interferencia con el robot.

Reemplace las partes con nuevas partes, o tome
medidas temporales.

Verifique que no haya ninguna fuga de grasa en ninguna parte
del robot. (Inspeccion visual)

Limpie el robot, y llene de grasa.

Verifique que el sistema de presion de aire esté en condiciones normales,
Verifique que no haya fuga de aire, que el agua no se quede en el drenaje,
que las mangueras no estén dobladas, y gue |la fuente de aire esté en
condiciones normales.

(Inspeccion visual)

Tome medidas contra el almacenamiento de
agua y fuga de aire (o reemplace partes).

ués de que lo ENCIENDA (observe al robot cuando lo ENCIENDA).

Verifique que al ENCENDER el robot no cause una operacion o
sonido anormal.

Consulte solucion de problemas.

Durante la operacion (use su propio programa).

1

Verifique que el punto de operacidn no esté desviado de |a alineacion.

Verifique lo siguiente si ocurre una desviacion.

1: Verifique si los pernos de instalacidn estan seguros.

2: Verifique si los pernos de fijacion de la pinza estan seguros.

3: Verifique que las plantillas alrededar del robot no estén mal colocadas,

4: 5i la posicion no estd corrects, consulte “solucion de problemas® y
lleve a cabo verificaciones y tome medidas.

Consulte solucién de problemas.

Verifique si hay alguna operacion o ruido anormal. — (Inspeccion visual)

Consulte solucién de problemas.
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[Verificacion del articulo] (para el RV-2F-Q/D)

<Lista de revision periodica>

Paso| Verificacién del articulo (detalles)

| Remedio

Verificacion del articulo de 1 mes

1

Verifique que los pernos y tornillos usados en el cuerpo del
robot estén seguros.

Asegure los permnos de manera
segura.

Verifique que los tornillos de fijacion del conector v los
tornillos de borne estén seguros.

Asegure los tomnillos de
manera segura.

Retire todas las cubiertas, y verifique que no haya ningun
rasguiic por frotar sustancias extranas en los cables.

Examine la causa y eliminelo.
Si un cable esta danado de manera considerable,
comuniguese con el sector de servicio al cliente de

MITSUBISHL

Verificacion del articulo de 3 meses

1

Verifique que la tensidn en la correa de distribucion sea
apropiada.

Ajuste la tension si la correa esta muy estirada o
muy floja.

Verificacion del articulo de 6 meses

1

Verifique que la parte con dientes de la correa de
distribucion no esté muy caliente.

Si el diente esta considerablemente gastado o
caliente, reemplace la correa.

Verificacion del articulo de 1 afio

1

Reemplace las baterias de respaldo en el robot.

Consulte "Seccion 6.4 Procedimiento de reemplazo
de la bateria" para reemplazar baterias.

Verificacion del articulo de 3 afios

1

Lubrique la grasa en los engranajes de reduccién para
cada eje.

Consulte "Seccién 6.3 Procedimiento de
engrasado"” para llevar a cabo el engrasado.
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Se instala un filtro en el controlador.

A continuacion se muestra el procedimiento para limpiar un filtro.

p— ooy = .‘:
m"
|

-
|
|
' Ha completado la inspeccién y limpieza del filtro.
\
|
|

Hacer clic en o para pasar a la siguiente pantalla.

< )
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A continuacion se muestra las ubicaciones de engrase y el procedimiento de reemplazo. (Para el RV-2F-Q/D)
(El procedimiento puede cambiar dependiendo del modelo. Para mas detalles, consulte el manual para el modelo en uso).

Puerta de lubricacion del eje J6 (Engranaje)

y—{

Puerta de lubricacion e \
del eje J6 tg /

(Engranaje de reduccion)

\v/};ta A Puerta de lubricacion del eje J4

Puerta de lubricacion del eje J1
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[Brazo del robot]

Se instala un codificador absoluto dentro del robot para detectar la posicion en cada eje.

Mientras que la alimentacion esta APAGADA, los datos de la posicién en el codificador estan respaldados por baterias de
reserva.

Las baterias estan instaladas en los envios de produccién. Reemplace estos consumibles aproximadamente una vez al afo.

Si las baterias se reemplazan después de que se agoten, el ajuste del origen ABS que se describe en la seccion
6.5 es necesario.

Para el procedimiento de reemplazo de la bateria, mire el video a continuacion.
(El procedimiento puede cambiar dependiendo del modelo. Para mas detalles, consulte el manual para el
modelo en uso).
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[CPU del robot]

En el CPU del robot, se almacenan los programas y datos de parametros. Mientras que la alimentacion esté APAGADA,
los programas y otros datos guardados en el controlador del robot estan respaldados por las baterias de reserva.

La bateria esta instalada en los envios de produccion. Reemplace este consumible aproximadamente una vez al ano.

Reemplace la bateria como se muestra en la siguiente figura.

Retire la bateria de su lugar, y reemplace
la bateria.




kid MELFA Basic and Maintenance(FQ Series)_SPA

>>m Restablecer el origen (Ajuste del origen ABS) o oo

Cuando se realiza un ajuste del origen del robot por primera vez, el robot industrial MELFA de MITSUBISHI registra

la posicion angular del origen dentro de una rotacién del codificador como el valor de desplazamiento. Si el ajuste del origen se
realiza usando el método de origen ABS, este valor se utiliza para suprimir las variaciones en las operaciones de ajuste del
origen

y para reproducir la posicion inicial del origen con precision.

Si la bateria se muere y los datos del origen en los envios es borrada, es necesario establecer el origen otra vez. Esta seccion
introduce el método ABS que es necesario para el restablecimiento.

LY

ayai)

Ha completado la configuracion del origen con el
método ABS.

Hacer clic en (@) para pasar a la siguiente pantalla.

P\/lastrar/owftar-laguia FQ H H-’ F’
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Esta seccion es una introduccion al procedimiento de configuracion del origen usando plantillas.
Cuando el motor es reemplazado o la posicién del robot esta mal alineada, el origen necesita ser establecido otra vez. Esta
seccién introduce el método de plantillas que es necesario para el restablecimiento.

Para mas detalles de la configuracion del origen con el método de plantillas, mire el video a continuacion.
(El procedimiento puede cambiar dependiendo del modelo. Para mas detalles, consulte el manual para el modelo en uso).
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En este capitulo, usted aprendié:

« Mantenimiento e inspeccion . .
Servicios postventa

o II'ISPECCTI’.EIH del flltl'ﬂ)'r |impiezaf prUCEdTmiEI'ItO de reemplazcl Mitsubishi Electric S}I"S'tem & Service Co. Ltd

Procedimiento de engrase sera el contacto para servicio de
mantenimiento incluyendo reparaciones e
inspecciones. Por favor consulte su Mitsubishi

Configuracion del origen con el método ABS Electric System & Service Co,, Ltd. local.

Procedimiento de reemplazo de la bateria

Configuracién del origen con el método de plantillas

Puntos importantes

Los contenidos que aprendio en este capitulo se mencionan abajo.

Mantenimiento e . ‘ . . L . o .
ettt + Ha aprendido sobre los ciclos de mantenimiento e inspeccion y la verificacion de articulos.

Inspeccion del filtro/f
limpieza/ procedimiento * ha aprendido sobre la inspeccién, limpieza y procedimiento de reemplazo de filtros.
de reemplazo

SRS SNSRI + Ha aprendido sobre el engrase de un robot.

Procedimiento de

reemplazo de la bateria + Ha aprendido a reemplazar las baterias en el robot y en el controlador de robot.

Configuracién del origen

con el método ABS + Ha aprendido sobre la configuracion del origen con el método ABS.

Configuracién del origen
con el método de + Ha aprendido sobre la configuracion del origen con el método de plantillas.

plantillas
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Ahora que ha completado todas las lecciones del curso OPERACIONES BASICAS Y DE MANTENIMIENTO DEL ROBOT
INDUSTRIAL MELFA (SERIE F TIPO Q)usted esta listo para tomar la prueba final. Si no le ha quedado claro alguno de los
temas tratados, aproveche esta oportunidad para repasar esos temas.

Esta prueba final consta de un total de 12 preguntas (57 areas).

Puede tomar la prueba final las veces que desee.

Cémo calificar la prueba

Luego de seleccionar la respuesta, asegurese de hacer clic en el boton Respuesta. Si no lo hace no anotara
ningun punto.

(Se la considerara como pregunta sin respuesta.)
Resultados de la calificacion

El nimero de respuestas correctas, el nimero de preguntas, el porcentaje de respuestas correctas y el resultado
sobre si aprobd o reprobd se mostraran en la pagina de calificacion.

Respuestas correctas: 12

Para aprobar |a prueba, necesita
obtener un 60% de respuestas
correctas.

Total de preguntas: 12

Porcentaje: 100%

Continuar | ‘ Revisar

Hacer clic en el botén Continuar para salir de la prueba.

Haga clic en el boton Revisar para revisar la prueba. (La respuesta correcta aparece marcada)
Haga clic en el boton Reintentar para volver a tomar la prueba.
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Prueba Final 1

Configuracion del robot industrial MELFA de MITSUBISHI

El siquiente texto describe la configuracion del robot industrial MELFA de MITSUBISHL.
Rellene cada espacio con una opcion apropiada.

El robot industrial MELFA de MITSUBISHI tiene dos series:| --Select-- ¥ |, que es el tipo vertical de varias

articulaciones, y| —-Select-- ¥ |, que es el tipo horizontal de varias articulaciones.

Estan disponibles dos tipos de controladores del robot:| ¥ |, que es el controlador de robot independiente,

¥y ¥ |, que es el controlador compatible con la plataforma iQ.

Respuesta ] I Retroceder
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Nombre del modelo del robot

Seleccione los nombres de los modelos que encaje con cada especificacion.

Especificaciones del robot Nombre del modelo

Vertical, de varias articulaciones, tipo D, capacidad de carga de 7 kg |_--Select-- |¥|

Horizontal, de varias articulaciones, tipo D, capacidad de carga de 6 kg | --Select—- | v|

Vertical, de varias articulaciones, tipo Q, capacidad de carga de

7 kg, brazo largo maicle Cheul B

Horizontal, de varias articulaciones, tipo Q, capacidad de cargade 12 kg | | --Select-- ¥

Respuesta ] I Retroceder
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Configurar el origen con el mando manual

El texto de a continuacion describe la conexion del mando manual y la configuracion del origen con el mando manual.
Rellene cada espacio con una opcion apropiada.

El mando manual se debe conectar o desconectar mientras la energia esté| --Select-— | ¥ . Si la energia esta

--Select-- | ¥ |y aun no ha conectado un mando manual al controlador, se enciende una alarma de emergencia.

Para usar un robot sin un mando manual conectado, conecte el| --Select-- ¥  en vez de un mando

manual.

En la configuracion, la| --Select-- ¥ (con el método de entrada de datos) es necesaria con el mando

manual.

Esta es una operacion para establecer los origenes para cada eje para un control preciso del robot.

Respuesta ] I Retroceder
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Configuracion del idioma del mando manual

El siquiente texto describe la configuracion del idioma para el mando manual. Seleccione la opcion apropiada para cada
espacio.

1. Encienda el mando manual oprimiendo la tecla [F1] y la| --Select-- ¥ | en el mando manual.

2. En la pantalla de configuracion inicial, oprima la tecla [F1] para seleccionar “1. Configuration”.

3. En la pantalla que aparece, seleccione| —-Select-- ¥ oprimiendo la tecla [F1] para mostrar la pantalla de

configuracion de idioma.
4. Para seleccionar japonés, oprima la tecla [F1] o la| --Select-- ¥ |. Esto mostrara| ¥ en la pantalla.

5. Presione la| --Select-- ¥  para confirmar la configuracion.

6. Presione la tecla [EJECUTAR] para mostrar la pantalla de salida.
7. Presione la tecla [F1] para --Select-- ¥ | la configuracion.

8. Si presiona la tecla [EJECUTAR] activa el mando manual con la pantalla en la configuracion de idioma.

Respuesta ] I Retroceder ]
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Funciones del RT ToolBox2

La siguiente tabla enumera las funciones del RT ToolBox2.
Seleccione O para descripciones correctas y x para las incorrectas.

Funcién Respuesta

Creacion de programas de robots Y

Operacion de avance manual en robots

Verificar el rango operaciones del robot

Estimar el tiempo de inspeccion del robot

Cambiar los modos de operacion del robot entre el manual y automatico

Respuesta ] I Retroceder




kil MELFA Basic and Maintenance(FQ Series)_SPA

Prueba Final 6 ) o

Procedimiento para operar el RT ToolBox2

El siguiente texto describe el procedimiento para crear un programa con un RT ToolBox2 y transferir el programa a un
controlador del robot. Seleccione la opcion apropiada para cada espacio.

1. Active el | --Select--

2. Cree un nuevo | --Select--

3. En la ventana de configuracion del proyecto, configure la configuracion de comunicacion para comunicarse con el
controlador del robot.

4. Seleccione [Offline] — [Program] del mend, y cree un nuevo programa para archivarlo a un programa| --Select--

5.1 —-Select-- ¥ el programa que esta siendo editado en la computadora personal.

6. —-Select-- ¥ el programa de la computadora al controlador del robot.

Respuesta ] I Retroceder
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Nombres de las partes de un mando manual

Seleccione los nombres de las partes de un mando manual que necesiten usarse en las operaciones que siguen.

Operacion Nombre

Interruptor que APAGA el servo motor e inmediatamente detiene al

- . . - o --Select-- v
robot sin importar si el mando manual esté habilitado o deshabilitado. '

Interruptor que habilita o deshabilita las operaciones del robot con el

--Select--
mando manual.

Liberando o presionando fuertemente este interruptor hace que el
robot servo se APAGUE.

Para llevar a cabo operaciones que se puedan realizar mientras el -—-Select--
robot servo esta ENCENDIDO, como operaciones de avance manual,
este interruptor debe de apretarse ligeramente.

Estas teclas cambian la velocidad del sobremando del robot.

Respuesta ] I Retroceder
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Verificacion de la operacion con el mando manual

El siguiente texto describe el procedimiento pera verificar un programa con el mando manual. Seleccione la opcion
apropiada para cada espacio.

1. Abra la| —-Select-- ¥ para el programa.

2. Presione| --Select-- ¥  para mostrar el "FWD" y el "BWD"en el menu de funcion al final de la pantalla.

3. Apriete el| —-Select-- ¥ |de manera ligera, y presione el botén [SERVO] para poner en ENCENDIDO el

robot servo.
4. El paso en el que cursor se posicione se ejecuta mientras que la tecla de funcion ([F1]) (FWD) se presiona. Cuando se
suelta la tecla en la mitad de la operacion, la operacion se interrumpe.

5. Durante la operacion, el LED del| _--Select-- ¥ en el panel de operacién esta encendida. Cuando se completa la

ejecucion de un paso, el LED del [Q4] se APAGA y la luz LED del| --Select-- ¥ |esta encendida. Cuando la tecla se suelta,

el cursor en la pantalla de los movimientos del mando manual se mueve al siguiente paso.

*Por medidas de seguridad, fije un pequerio valor de sobremando.

Respuesta ] [ Retroceder
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Nombres de partes de un panel de operaciones

Seleccione los nombres de las partes de un panel de operaciones que necesiten usarse en las operaciones que siguen.

Operacion Nombre

E{'ecuta programas para operar el robot.
El programa funciona en operaciones continuas.

—-Select--

h J

Detiene el programa que funciona en el dltimo paso o en el final del estado.

--Select--

Errores claros.
Ademas, cancela un programa pausado y se reinicia el programa.

--Select--

Esto detiene al robot inmediatamente. EL robot servo se APAGA.

--Select--

Respuesta ] [ Retroceder
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Procedimiento de operaciones automaticas

El siguiente texto describe el procedimiento para operaciones automaticas de un programa de un robot. Seleccione la
opcion apropiada para cada espacio.

1. Establezca la) --Select-- ¥ en el mando manual para "DISABLE", y establecer el interruptor de [MODE] en el

controladora|  --Select- v |

2. Verifique que el|  --Select-- ¥ se muestra en la pantalla del STATUS NUMBER en el controlador del robot.

Oprima el botén [DOWN] para reducir la velocidad de la operacion.

3. Oprima el boton [CHNG DISP] para mostrar el|  --Select-- | ¥ en el STATUS NUMBER que se muestra en el panel.

Oprima el boton [UP] o el boton de [DOWN] para mostrar el programa destino de la operacion automatica.
*Si no se puede seleccionar el nombre del programa, oprima el botén [RESET] para cancelar la condicién de parada del robot.

4. Presione el interruptor [SVO ON].| --Select-- ¥ , v la lampara verde se enciende.

5. Oprima el boton de [START] para comenzar la| --Select-- ¥ (operacion continua). Si el boton [END] se

presiona durante una operacion continua, la operacion se detiene cuando termine un ciclo.
b. Oprima el boton [STOP] para desacelerar y parar inmediatamente el robot. 5i se oprime otra vez el botén [START] ,la operacion

automatica se vuelve a iniciar (operacion repetitiva).

Respuesta l I Retroceder
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Verificacion del articulo

Seleccione los ciclos de inspeccion para los articulos enumerados a continuacion.

Verificacion del articulo

Tension de la correa de distribucion

Tiempo de inspeccion

Fuga de grasa del cuerpo del robot

Reemplazo de las baterias de reserva

Grietas y sustancias extranas en el robot y objetos que causen interferencia

Engrasar el engranaje de reduccion de cada eje

Respuesta l I Retroceder
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Reemplazar la bateria en un robot

Los siguientes textos describen el procedimiento para reemplazar baterias en un robot. Seleccione el nimero correcto de
pasos.

Reemplace las baterias de reservas con unas nuevas una por una.
Reemplace todas las baterias al mismo tiempo.

APAGUE la energia.
Instale la cubierta de la bateria.
Instale la cubierta de la bateria.

Revise que todas las baterias de reserva han sido reemplazadas con unas nuevas.
Si una antigua aun esta incluida, puede crear calor y dafio.

Respuesta l I Retroceder
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) Calificacion de la prueba

Ha completado la prueba final. Sus resultados son los siguientes.
Para terminar la prueba final, avance a la pagina siguiente.

Respuestas correctas : 12

Total de preguntas: 12

Porcentaje: 100%

Continuar ’ [ Revisar ’

Felicitaciones. Ha aprobado la prueba.
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Usted ha completado el curso OPERACIONES BASICAS Y MANTENIMIENTO DEL ROBOT INDUSTRIAL MELFA (SERIE F TIPO Q).

Gracias por tomar este curso.
Esperamos que haya disfrutado las lecciones y que la informacion
aprendida en este curso le sea Gtil para configurar sistemas en el
futuro.

Puede volver a tomar el curso las veces que desee.

Revisar‘ ‘ Cierre




