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Robot Industrial

Operaciones basicas y mantenimiento del

MELFA
(Serie FR Tipo D)

Este curso le brinda la oportunidad de aprender como llevar a cabo
operaciones basicas y de mantenimiento en el robot industrial
MELFA de serie FR tipo D.

Haga clic en el boton Siguiente en la parte superior derecha de la
pantalla.

Copyright ©2020 Mitsubishi Electric Corporation. All Rights Reserved. L(CTS)00706SPA
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m Objetivo del curso )

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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m Estructura del curso )

Los contenidos de este curso son los siguientes.
Le recomendamos comenzar desde el capitulo 1.

Capitulo 1 — CON FIGURACION 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 conexion de dispositivos y establecer un origen.
Capitulo 3 — PROGRAMACION

Este capitulo abarca los méetodos 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 operacion 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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m Operaciones de cambio de pantalla )

Ir a la siguiente pagina Fara ir a la siguiente pagina.

Fara volver a la pagina anterior.

Volver a la pagina anterior

Ir a la pagina deseada 5e mostrara la "Tabla de contenidos”, que le permitira desplazarse a la pagina deseada.

Cc

Salir del aprendizaje Salir del curso.

=l 1
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m Precauciones de uso )

HPrecauciones de seguridad

Cuando aprenda utilizando productos reales, lea todas las precauciones de seguridad incluidas en los manuales
correspondientes.
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CONFIGURACION DEL ROBOT INDUSTRIAL MELFA DE MITSUBISHI )

Este curso describe las operaciones basicas y de mantenimiento del robot industrial MELFA de MITSUBISHL.
Se usa el robot industrial MELFA de MITSUBISHI para ensamblar y verificar componentes eléctricos y electrénicos y para
transferir partes de automoviles, pantallas de cristal liquido, y semiconductores, por ejemplo. El MELFA puede automatizar el

equipo de produccién y afiadira un alto valor.

Componentes eléctricos y Transferencia de partes de
componentes electronicos automoviles

V.4

Pantallas de cristal liquido Discos semiconductores
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_ Tipos de robots y controladores )

[Robot]

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

Tipo vertical, de varias articulaciones: Serie RV-FR

Ti

1/2
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_ Tipos de robots y controladores

RH-3FRH-D RH-6FRH-D RH-12FRH-D
RH-3FRH-R RH-6FRH-R RH-12FRH-R
RH-2FRH-Q RH-6FRH-Q RH-12FRH-Q

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

2/2
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_ Tipos de robots y controladores )

[Controlador]

Estan disponibles tres tipos de controladores del robot: Tipo D (controlador independiente del robot), tipo R y tipo Q
(controlador compatible con plataformas iQ). El CPU del robot esta construido en el controlador de tipo D. Para una
conexién con un controlador programable, el CPU del robot se separa del controlador de tipo R y tipo Q y se monta en una
ranura de la base del controlador programable.

Controlador compatible Controlador compatible
con la plataforma iQ con la plataforma i1Q

STy ——
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La plataforma iQ permite el control integrado de los dispositivos FA periféricos incluyendo los robots y reduce el costo en todas
las fases de disenio, inicio, operaciéon y mantenimiento. Con la configuracién de CPU muiltiple, la compatibilidad con el equipo
FA mejora drasticamente y el control de alta precision y manejo de la informacién se pueden realizar facilmente a alta
velocidad.

el

Servomotor

Producto compatible con la plataforma iQ
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_ Configuracion del equipo (opcional y periférico) ) 1/2

A continuacion se muestra la configuracion del equipo (opcidnal y periférico) y el sistema del robot de tipo D.

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

Encoder de pulsos

Q,

GOT Sistema de vision
Unidad de distribucién
del encoder
T -
-
\'L'*‘g‘ Interfaz del
encoder
I A
: Ethernet Unidad E/S Cable E/S

‘*\a Controlador remota paralela externo
! ) - - Cable de
-_ . -
g la maquina

Interfaz de eje

. > v
PO BICioPN Interfaz E/S del  Cable E/S
. tablero paralelo externo
Tarjeta de memoria SD Tarjeta de base de
y X : la red compatible
<Equipo usado para una configuracion estandar> con el CC-Link-1E Field Controlador

- r le
Cable de conversion en el mando de control manual programab

D: Tarjeta de
expansion de
G A funcdn
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_ Configuracion del equipo (opcional y periférico)

) 272

Cable de conversion en el mando de control manual

{13}

Mando de control
manual (opcién)

Opciones
de seguridad
R32TB R56TB
Comunicacion
USB
R33T8 R57TB z
Cable USB
<Opciones de software>

RT ToolBox3 mini
RT ToolBox3
RT ToolBox3 Pro

<Opciones de caracteristicas>

N

Conjunto de sensor de fuerza

Vision MELFA-3D

Tarjeta de
expansion de
funcion
Interfaz
CC-Link

Tarjeta base
de red

<Opciones del controlador>

programable

SSCNETII/H

Caja de proteccion del controlador

Servo
(MR-J4-B)
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m Opciones (RT ToolBox3) )

RT ToolBox3 es el 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 introduccién 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.

La simulacion que incluye caracteristicas como las dinamicas del robot y respuestas del servo asi como la emulacion permite las
simulaciones realistas que incluyen la carga del motor, el rastreo y los tiempos de posicionamiento.

Ventanas de operacion del RT ToolBox3
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u Opciones (RT ToolBox3 Pro)

3

En RT ToolBox3 Pro, la ensefianza de los datos de posicién y la operacion programa del robot requeridos para la operacion del

robot pueden generarse automéaticamente al grabar los datos de 3D CAD (*1) de la pieza de trabajo a SolidWorks® y de la

configuracion de la condicion de maquina y el area de trabajo.

Para la pieza de trabajo con forma compleja, la operacion del sistema que requiere los datos de ensefianza de posicionamiento

multiple pueden automatizarse.

*1) Formato legible por SolidWorks”

N et S RN B O RN o R Rk
s U o B ) S

Po 3 o M 2 :?, szallh A3 ol | 3R s pwe

0 . ab . - o

LaNaS - Jou-00-0 -8 %

PR ey ) [ Aema ) HXR kR Ty 8 P

Herramienta de calibracion
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El R56TB es un nuevo tipo de mando de control manual para las operaciones mejoradas del robot. Con las funciones del
monitor equivalentes al software de soporte de la computadora personal, se puede realizar facilmente la edicion del programa,
la configuracion del parametro vy la visualizacion del estado E/5.

Ademas de la operacion de ensefianza manual del robot, se utiliza LCD y la funcion del monitor se mejora para funcionar en
gran medida en operaciones como la depuracion.

LCD a color de TFT

« Obtienes un panel tactil a todo color VGA (640x480) para un disefo
de pantalla facil de usar.

* Realice operaciones simples mediante la pantalla visual del menu.

Interfaz de conexion USB

Al conectar la memoria USB, los datos del controlador se pueden

respaldar sin una computadora personal en el lugar de trabajo.
Se puede respaldar el mismo contenido que la computadora personal
como la informacion del programa, informacion del parametro e

informacion del sistema.
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EEYI o:ciones (vision MELFA-3D) )

Vision MELFA-3D es un sensor de vision en 3 dimensiones destinado a pequefios robots, el cual es pequerio y realiza
mediciones de alta velocidad y alta precision.

Es optimo como reemplazo de un alimentador de partes. La recoleccion a alta velocidad esta disponible con el procesamiento
de identificacion original sin modelo.

Compatibilidad de conexion exclusiva del fabricante del

robot
Puede conectarse directamente a través de la red de area
local o LAN que esta equipada en el controlador como una
caracteristica estandar. La configuracion y el
funcionamiento del sensor se pueden verificar facilmente

con la computadora personal para la configuracion. No se
necesita una computadora personal durante la operacion. Visién MELFA-3D
La funcion de calibracion de coordenadas del robot y del

sensor de vision se instala de manera estandar, y se puede

controlar facilmente mediante el uso de un comando

especifico agregado a MELFA-BASIC.

Soporte del método de identificacion multiple
Los métodos de identificacion sin modelo y de coincidencia

de modelo se pueden utilizar segin la aplicacion.

= Reconocimiento sin modelo:
Identifique la posicién sin registrar el modelo de la pieza de

trabajo de destino

= Reconocimiento de la coincidencia de modelo:
Identifique la posicién utilizando el modelo 3D-CAD Reconocimiento sin modelo  Reconocimiento de la
coincidencia de modelo
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m Opciones (Conjunto de sensor de fuerza) )

Al utilizar la fuerza aplicada a la pinza, el sensor de fuerza se ensambla y procesa
de la misma manera que una mano humana.

Ejecuta una operacién que requiere una minima presion y deteccion de fuerza. .

Mejora la estabilidad de produccién.

Al absorber las desviaciones de posicion debido a la variaciéon de las

partes y seguir la fuerza externa minima, las partes se instalan y ——
ensamblan sin sufrir dafios. Mejora la conservacion de la posicion en caso : !
1 ?_-

de falla de operacion y la estabilidad de operacién al reintentar el
procesamiento. Se puede manejar la calidad y se puede analizar la causa
de la falla de operacion con los datos almacenados.

~'—

Realiza ensamblaje y procesamiento complejos

Al seguir la fuerza externa minima, las partes se instalan y ensamblan sin
dafiarse. Con la deteccién de fuerza al contacto, se puede cambiar la
direccion de operacion y la fuerza, y la interrupcion de procesamiento se
puede ejecutar con la condicién de activacién que es la combinacién de
la informacién de posicion y de fuerza.
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@ETI o:ciones (MELSENSOR)

MELSENSOR es un sensor de vision pequefo que puede ser operado con la conexion de red y como elemento
independiente. Es aplicable para la inspeccion automatica, medicion, identificacion u otros en el sitio de trabajo.

Serie VS80

Tipo independiente de cable pequeiio y reducido
+ Se implementa PatMax Redline (*1), que permite la identificacion de
piezas de trabajo a alta velocidad.

« Para tamafios compactos (31x31x75 mm), es posible la instalacion
en espacios estrechos, lugares inalcanzables y en la pinza del robot.

« PoE implementd un sensor de vision inalambrico independiente.

Serie V570

Tamaifio compacto integrado ligero

» Con PatMax Redline (*1), es posible la identificacion de piezas de
trabajo a alta velocidad.

* Las luces, los lentes y los filtros pueden seleccionarse de varios
productos opcionales y personalizarse libremente segun las
aplicaciones del usuario.

» Conforme al estandar IP67, es resistente al polvo y al agua.

*1: Algoritmo de coincidencia de patrones de alta velocidad v alta precision
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1.3.7 Opciones (ASLINK) )

Al utilizar el sistema de cableado AnyWireASLINK para reducir los cables que van a los robots MELFA, se pueden resolver los

problemas de cableado de la pinza.
Al conectar la unidad de cable especifico AnyWire al cableado interno del robot convencional, cada entrada de E/S de 256

puntos se puede utilizar para la pinza sin colocar el cableado externo en el brazo del robot.

Después de la introduccion [y " .

de la introduccian

Cable multindcles

Cable multinicleos
con cable externo

Se puede utilizar cable
de uso general

Aumen
de peso

de

remdirmento

+Gran mimers de puntos con cables reducidos

=Cantidad limitada de cables debido al cable mukltindcleo
=Auments de tamane debido a la caja de ralés
=Aumento de paso

=Parada frecuente debido a la desconexion

SRS

+Montaje simple mediante ramificaciones de conector

=M e necesita caja de relés

+Rieigo de desconaxidn reducido al utilizar el cable intema
»Reemplazo simple solo al afadir o retirar
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m Opciones (Pinza electrica multifuncional) )

Con el agarre de alta precision, la posicion y el control de velocidad con varias funciones y gamas, la pinza eléctrica se puede
utilizar en diversas aplicaciones.

Control de operacion de alto rendimiento imposible con cilindro de aire

Establecer la fuerza de agarre y la velocidad para cada pieza de

trabajo

El patron de agarre de acuerdo con los objetivos de agarre, como piezas
de trabajo ligeras y piezas de trabajo pesadas, se puede establecer
mediante la especificacion del torque y la configuracion de la velocidad
de agarre.

aq" . _‘

Configuracion 6ptima del recorrido de operacion para cada forma de

la pieza de trabajo

El recorrido 6ptimo puede especificarse por piezas de trabajo diferentes
en tamaros multiples con la especificacion de posicion de operacion.
Facil aplicacion para la manipulacion e inspeccion

Puede utilizarse para inspecciones del producto como el éxito/falla de
agarre y criterio por la medicion de dimension de pieza de trabajo con el
torque de la pinza y reconocimiento de la posicion.

Control simple
El recorrido de operacion y la fuerza de agarre de acuerdo con la forma
de la pieza de trabajo se pueden configurar facilmente en el programa
del robot.

Operacion simple

Puede ser operado libremente con el mando manual.
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_ Resumen de este capitulo )

A continuacion se muestra una lista de los temas que se estudiaron en este capitulo.

+ Formacion del robot industrial MELFA de Mitsubishi.

« Configuracion del equipo (opcion y periférico)

[Puntos]

Los siguientes puntos son muy importantes, asi que por favor, revise de nuevo para garantizar que se ha
familiarizado con su contenido.

Robot tipo D » Robots independientes con un controlador del robot central para el sistema de
control

Robot tipo Q, tipo R » Robots de nuevo concepto con un CPU de robot en el controlador programable

Controlador » Un controlador controla robots.

Existen tres tipos disponibles: Tipo D, tipo R y tipo Q.
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INSTALACION

El capitulo 2 abarca los procedimientos de configuracién del robot industrial MELFA de MITSUBISHI.

El capitulo 2 es una introduccién para prepararse a usar un robot, tal como conectar los dispositivos y establecer un origen con

un mando de control manual.

Y 4
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_ Conexion de dispositivos )

A continuacion se muestra como conectar un robot a un controlador del robot, y como conectar un cable de conexion a tierra

al controlador del robot.

M 10
F-.ranﬂela\\,'
de resorhe\
Arandela ;
plana \

= Cable de conaxion
a tinrma del robot
{Prepare uno por su cuenta).

Mota: El gjemplo que se muastra
es RV-4FR, pem el método
es ol mismo para los otros
modelos

Tapa de terminal

Mota 1)

Conector ACIN

Unica fase
AT

Parte trasera del controlador

Interruptor de
fuga a tierra

I iNV)
m Terminal PE
Tapa deé lermanal ﬁji

Cuerpo del robot (parte trasera de la base)

serie RY-2FR Sene RY-4FRSTFR/1AFR
e — -

Parte trasera del controladar

= = |
300 ~ 400mm %‘ 300 ~ 400mm 200~ 400mm

Abrazadera de nailon
ME-24M

Maota 1) Siempre instale la tapa de terminal en el interruptor de fuga a tierra

S A Terminal PE
{accesorio) Tamille M4
-—

"= Cable a tiarra

i Terminal PE

&

Abraradera
de nailen

Caucho

de silicona /.l
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_ Conectar un mando de control manual )

El mando de control manual se debe conectar o desconectar con el control de alimentacion APAGADOQ. Si el mando de control
manual esta conectado o desconectado mientras el control de alimentacion esta ENCENDIDO, ocurre una alarma de paro de

emergencia.
Al tirar del conector de la caja manual dentro de los cinco sequndos después de cambiar el interruptor [Enable] de la posicion 3

a la posicion 2 (sostenida ligeramente) durante el modo AUTOMATICO, el mando de control manual se puede desconectar del
controlador sin la alarma de parada de emergencia.

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

1. Verifique que el interruptor (fuente de alimentacion) de ENCENDIDO del controlador del robot esté APAGADO.
2. Conecte el conector del mando de control manual al conector para el mando de control manual en el controlador del robot.

Detalles de la seccion A

Conector para el mando
de control manual

¥ _palanca de | <Procedure for connecting connectars>
blogueo

#

b

1.Verifique que la palanca de blogueo esté inclinada hacia abajo.
2 sujete el cuerpo del conector del mando de control manual,
y conéctelo al conector en el controladar,
3.Empuje el conector del mando de control manual hasta gue escuche un clic.

% Incline hacia abajo la
palanca de blogueo,

Si escucha un =dics significa
que los conectores
estan conectados,

-

Mando de contral manual

Conector Conector del
en el controlador mando manual Cuerpo del conector
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_ Configuracion del idioma del mando de control manual

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

Ha completado la configuracion del
idioma para el mando manual.
Pase a la pagina siguiente.

~
Mostrar la pantalla de configuracion
v
Configuracion del idioma
v
| Guardar las configuraciones I
1.Configuration
2.Com. Information
<D <2 Rset
& h
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_ Ejemplos de medidas de seguridad )

Para usar un robot, es necesario tomar medidas de seguridad.

El controlador del robot tiene dos entradas de circuitos de paro de emergencia en los bornes de cableado del usuario, que
implementa las medidas de seguridad.

Crear un circuito como se muestra a continuacion por medidas de seguridad.

Intermuptor de paro de emergencia
(e dhos coiactos)

@ Dispnitivg

perifanca

Baton de paro de emergencia T/B

e N
- : ‘E\? Alimentacion intema 24y a3
1 2w CHLSRTT
o35 4
- I-1.-'?.|. i
T 23] 1
il ! '
Puerta de seguridad
Entracla del
13761 Intarmuptor Puarta i
—r —_———
257207 i
':E Ertrada del
- intamuptar
=334 L2y salactar da modo
—%—:_ - 12050
e T ZB;E:!IE
Circuite mtarmo da "! -
pard de smengencia
13

261 J' Lalida de paro de emengencia
1154
Z7/20L | Salida de modo @ Para obterer mas detalles, corsulte las
a1, ) especificaciores del modelo en uso.
24_.'1!.‘[]-‘5alldaﬂe=r|w

@ Mo use cables gue o se muestran en las

especificaciones o los manusles. De otra marera,

| J puede ocurrir uma falla o un mal funcioramiento.
*13 Muestra que CRILSRTT a5 de dos sistamas y tiene dos Eerminales para cada antrada v salida. . Parte del circuito intermo esta Simpliﬂtﬂda

Lay coresian de dos sislemas es nedesarnia

0 Musstra el botdn de paro ce emergenda del T/B coredado al controlador, '.' El circuito se duplin::a.
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m Resumen de este capitulo )

A continuacion se muestra una lista de los temas que se estudiaron en este capitulo.

« Conexion de dispositivos
« Conectar un mando de control manual
« Configuracion del idioma del mando manual

+ Ejemplos de medidas de seguridad
[Puntos]

Los siguientes puntos son muy importantes, asi que por favor, revise de nuevo para garantizar que se ha
familiarizado con su contenido.

Conexion de dispositivos Usted ha aprendido a conectar dispositivos.

Conectar un mando de Conectar o desconectar un mando de control manual cuando un controlador del
control manual robot este APAGADO.

Configuracién del idioma del
mando de control manual

Ha aprendido a cambiar los idiomas del mando de control manual.

Medidas de seguridad

Para usar un robot, es necesario tomar medidas de seguridad.
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PROGRAMACION

El capitulo 3 abarca el procedimiento para crear un programa para el robot industrial MELFA de MITSUBISHI.
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_ Introduccion a RT ToolBox3 )

Use el programa de creacion y el software de soporte de ingenieria «RT ToolBox3=» para crear programas para el robot industrial
MELFA de MITSUBISHI.

RT ToolBox3 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
escribirlo 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.

WD MRsN Bl M ek Comdate MW

Ventanas de operacion del RT ToolBox3
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_ Creacion de un espacio de trabajo, configuracion de comunicaciéon (USB), y conexion )

Es necesaria la creacion de un espacio de trabajo y una configuracion de comunicacion para usar el RT ToolBox3.

Este curso describe la configuracion de la comunicacion con una conexion USB.

controlador del robot y una computadora personal

Lot e comrmurecsSiors s B robot coriraler.

- ek o e B 5 z

T e T RN se conecten a través de USB.
2 Mkt Mots [ CapyTPCiemng | Subrwbesc T T T ]
o RSk o _ Para obtener mas detalles, consulte el manual RT ToolBox3.
:;"u.:::w. Ham Carnian Method 3 - - E .
TTan = Sl o vl oo of T T polion ] ard @ rabell
Bl el e Meshot | L5p .

E.fm\-'.ﬂnnh?-q. :

tarfoer ol At

[ epek [ mets | pemh | o

Interfaz de USE
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_ Creacion de un espacio de trabajo, configuracion de comunicaciéon (USB), y conexion )

L Toal
I (i) MELFA-3D Vision
b [ VO Simudator

Output o x Search i

Ha completado la creacion del programa y
configuracion de la comunicacion.
Pase a la pagina siguiente.
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_ Escribir y guardar programas

Los programas se escriben y se guardan con RT ToolBox3.

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

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

4 T
¥YZ  Alt+X |Joint  Alt+] | Work Coordinate  Alt+W
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_ Escribir y guardar programas

dE % 20
5-{}5:-"? se s Saweds | insengon
Sawve im;u'
N [ e s e - S
3 Fac hie 1 |
-;?Monm
RC1
i Crifine
B ReaR-D 1 Mov pol -
3 pree ==
@ Spine 4 Hov pod
3 Parameter 5 Mov pog|
%y Backup
o Tool
i MELFA-30 Vision
O VO Semudator . . o
L
(20 | om
Mame X L) z A B | = L1
4 k
Ontyust 3 xfsewed ____________________________________#x]
-
Ha completado el programa de escribir y guardar.
Pase a la pagina siguiente.
| Remady
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_ Transferir programas a un controlador

)

Para operar un robot, se debe guardar un programa creado en el controlador del robot.
Aprendera a transferir un archivo de programa de una computadora personal a un controlador del robot usando RT ToolBox3.

B Program Manager

-

C:¥Usersée @ @ @Desk.. ¥Program | ...

"I Robot:

FEile List:
[I(select Al

1:RC1(CR8xx-D) -

Mame Size  Date

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

Tim

4

Destination

I Project:

@ Ropot:

| 1:RC1(CR8xx-D) |

File List:
[I(select All)

Mame Size  Date

Delete ‘ | Rename ‘ ‘ Protect ‘

Free: |

222 GB

File Type:

|R|:rbcrt Program (*.prg) ~ |

Time

4

Delete ‘ ‘ Rename ‘ ‘ Protect

Free: |

File Type:

100 MB

Robot Program (*.prg) -
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_ Transferir programas a un controlador

O™ | e RG]
.ﬂﬂllﬂt .
Show/Hide OP.

s Gon | o prgee :
[C:¥Usersie @ » wéDesk.. ¥Frogam | ... |

! Robot: L:RC1(ORSx-D) -

2 & Factory line 1
B =D Monitor
B RO
1 Offline
1 B2 Online
RV-2FR-D
B Operstion Panel
I £l Program
' Spline
I+ [0 Pararneter
I 3 Monitor
[ 5@‘ Maintenance
I i Board
o Wy Backup
v o Tool
- B} MELFA-3D Vision
I+ [ WO Simulator

File List:

~select A | Refresn |

HMame Sz Date Tima
[J TEST.prg 55 2019/05/14 08:58

e

Fle Type: | Robot Program (*.orq) * |

Output

[Lam ]
r=u
==

[

= Rabot;
File Lst:

[l{Sekect AN

[_ratesr ]

Heme  Size Dete  Time P
[J7esT 929 19/05/14 10:18:37 M

Fie Type:

I 1ame

Robot Program (".prg) -

| o |

Ha completado la transferencia de un programa.
Pase a la pagina siguiente.
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_ Resumen de este capitulo )

A continuacion se muestra una lista de los temas que se estudiaron en este capitulo.

+ Introduccion a RT ToolBox3

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

Escribir y guardar programas

+ Transferir programas a un controlador
[Puntos]

Los siguientes puntos son muy importantes, asi que por favor, revise de nuevo para garantizar que se ha
familiarizado con su contenido.

Introduccién a RT ToolBox3 « Este software apoya todas las fases incluyendo la configuracion del sistema,
depuracion y operacion.

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

» Ha aprendido la creacion del programa y configuracion de la comunicacién.

conexion

Escribir y guardar programas » Ha aprendido sobre escribir y guardar programas.

Transferir programas a un * Ha aprendido a transferir un programa de una computadora personal a un
controlador controlador del robot.
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OPERACION DEL ROBOT

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

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

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

| MNombre | Desaipdn |
| Interruptar de [Emergency slx:lp]l | El serva robot se pone en APAGADD y la operacian se detiens inmedigtaments. |
| Interruptar de [Enable/Disable] | | Hl irterruptor habilita o deshabilita las operaciones del robot con &l manda manual, |

EFEEEE

Interruptor de habilitar Cuando &l intermuptor de [Enable/Disable] esta habilitado, y esta tedla se seslta o 5= presiona
{interruptar de 3 pasiciones) con fusrza, el servo se APAGARA, y &l robot aperativo se detendrd inmediatamente.
| Panel de visualizacien LCD || Se muestran los estados del rebat y varios mends. |
| Wisualizacién del estado de la Bmpara| | Muestra el estado del robot o del T/B. |
| Tecla [F1], [F2], [F3] v [F4] | | Bjecuta la fundion correspondiente a cada funcion que se muestra en el LCD. |

Esta tecla cambia la visualizacion de la funcion y cambia las fundones asignadas

Tecla [FUNCTICN] a s teclas [F1). [F2L, [F3] y [Fl

(9]

| Tecla [STOF] || Esto detiene el programa y desacelera al robot para gue se detenga. |
@ Tecla [OVRD T J[OVRD 1] || Estas teclas cambian la velocidad del sobremando del robot. |
Tecla [JOG aperation] Mueva el robot de acuerda con el mode jog.

@ {12 teclas del [-X01)] al +CUET || v, ingrese el valor numérica.

@ | Tecla [SERVO] | |Sp1=iuru|:mh:dami=m1=d intemugeor [Erable] s2 presions igarmente = pone en ENCEMOIDO el rabat ssre, |
@ | Tecla [MOMITOR] || Regresa al mado del manitor y muestra el mend del manitar. |
@ | Tecla [JOG] || Regresa al mado de jog y muestra la operacian del jog. |
@ | Tecla [HAND] || Regresa al modo de la pirea y muestra la operacion de la pinza. |
@ Tecla [CHARCTER] a&ﬁl;uhié::ﬁ.a |a pantalla de edicicn ¥ cambia entre ndmeros y caracteres

[ [ Tecla [RESET] || Esta borrars el eror. Se geatard o reinicio del prograrms, s se presiona esta teda y la tc EXE]. |
| Tecla [T][H[~1[-] || Mueve el cursar en cada direccian, |
@ | Tecla [CLEAR] || Baorra el caracter que esta en la posicion actual del cursar. |
@ | Tecla [EXE] | | Se fija la operacin de entrada. mientras = presiona esta tecla, el robot se musve en modo directo. |

Tetla de nimero/de cardcter Si presiona esta Eecla m'entr:rls que esta habilitado el cardcter o la entrada numérica,
58 muestra un nUmero o cardcter.
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_ Operacion de avance manual de un mando de control manual ) 1/2

En esta seccion, mueva el robot de manera manual usando el mando de control manual para verificar que el robot opera de
manera adecuada. La operacion manual en un robot se conoce como "operacion de avance manual”.

Esta operacion incluye la operacion de avance manual de un BJE, el cual mueve cada eje, la operacion de avance manual XYZ, el
cual mueve el robot a lo largo de la base del sistema de coordenadas, la operacion de avance manual de una HERRAMIENTA, el
cual mueve el robot a lo largo de la base del sistema de coordenadas, y la operacion de avance manual de un CILINDRO, el cual

mueve al robot a lo largo de un arco circular.
Cuando esté operando un robot de manera manual, sujete el interruptor de 2 posiciones [Enable], que esta ubicado atras del

mando manual.
(Soltar o presionar fuertemente este interruptor hace que el robot servo se APAGUE. Cuando realice una operacion de avance

manual, siempre sujete este interruptor de manera ligera.)

rHabiIitacirﬁm del mando rrnanual1
v
Servo ENCENDIDO
v
<CURRENT> JOINT  100% P5
X:+977. 45 A:-180. 00 Mostrar la pa:talla de JOG
Y: +0.00 B: +89.85 — -
7:+928. 24 C:+180. 00 Verificar la operacion L
L1: L2:
FL1: 7 FL2: 0
e  EESA

fCIERENT: JOINT DDA FS

L +1T & A -180.90

Tom B il

T-+R2E M o180 20

L [¥]

L1 1 FLE ]
I EEW . EEDE ERTE -
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_ Operacion de avance manual de un mando de control manual

X:+977.45
Y: +0.00
2:+928.24
L1:
FL1: 7

J0G

<CURRENT> JOINT  100% P5

A:-180. 00
B: +89.85

7~

v
Servo ENCENDIDO
v

Mostrar la pantalla de JOG
v

\
Habilitacién del mando manual

Verificar la operacion

)

Si presiona la tecla [-Y(J2)] se mueve
al brazo en sentido negativo.
Verifique la operacion y avance a la
pagina siguiente.

2/2
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_ Procedimiento de la configuracion de una herramienta )

Cuando se le adhiere al robot una pinza, fijar la punta de la pinza como un punto de control puede facilitar la operacion.
En tal caso, los datos de la herramienta de configuracion 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 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 configuracién de una herramienta
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_ Procedimiento de la configuracion de una herramienta (configuracion con el parametro MEXTL) )

En esta seccion, se simulara la configuraciéon de una herramienta.

<PARAMETER> NAME ( MEXTL )
DATA ELE(3 )
(100 )

123

-
Habilitacion del mando manual
v
Mostrar la pantalla del parametro
v

Configuracion de parametros

Ha completado la configuracion de

Pase a la pagina siguiente.

una herramienta.
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_ Procedimiento de configuracion de una hemramienta (configuradan con las instrucciones de |a hetramienta en el programa del robot) ) 1/2

Esta seccion describe el procedimiento de la configuracion con las instrucciones de la herramienta en el programa del robot.
La siguiente figura muestra la configuracion cuando el valor de ajuste del eje Z cambia de 0 a 100 mm.

I ] Program L:RC1SAMPLE.prg [M... X

li Tool(0,0,100,0,0,0)

[=

el MmN

J P T

Simbolo Descripcion

X% Distancia de recorrido a la direccion del eje X
(unidad: mm)

> Distancia de recorrido a la direccion del eje Y
(unidad: mm)

5 Distancia de recorrido a la direccion del eje Z
(unidad: mm)

A Rotacion que se centra en el gje X
(unidad: deg)

B Rotacion que se centra en el gje Y
(unidad: deg)
P P g ST I
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_ Procedimiento de configuracion de una hemramienta (configuradan con las instrucciones de |a hetramienta en el programa del robot) ) 2/2

Rotacion que se centra en el eje Z
(unidad: deg)
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_ Procedimiento de la configuracion de una herramienta (configuracidn del mimero de herramienta para la variable M_Tool) )

Esta seccion describe el procedimiento para configurar el nimero de la herramienta para la variable M_Tool.
La siguiente figura muestra la configuracion cuando el valor de ajuste del eje Z cambia de 0 a 100 mm.
En la siguiente figura, los datos de la herramienta cambian al verificar el valor del nimero de la herramienta 1 (MEXTL1).

T—Tr:u:l number ITWIH . I

~5TD Tool Coordinate

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

Esta seccion describe las operaciones parar abrir y cerrar 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 Ay la pinza 4 al eje Z. Presionar la tecla [+] abre las pinzas y
la tecla [-] las cierra.

~
Habilitacion del mando manual
v
Mostrar la pantalla de pinza
v
<HAND> +C:HAND1  ==Z:HAND4 Verificar la operacion |
+B:HAND2  =+X:HANDS 4

+AHAND3  +Y:HAND6
76543210 76543210
UT-S00OmOmOmOm IO DODOO0O0O0

SAFE AL IGN CLOSE
HND

—

Verifique la operacion y avance a la
pagina siguiente.
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_ Alineacion de una pinza )

La posicién 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 posicion actual estan establecidos a los
valores mas cercanos en unidades de 90 grados.

rHabilitacic'm del mando manual1
v
Servo ENCENDIDO
v
<HAND> +C:HAND1 +Z:HAND4 Mostrar la pantalla de pinza
igmgg :t)Y(:HANDS v
+A: <+Y:HAND6 - - -
76543210 16543210 IL Alineacion de una pinza J

0UT-9000000000 IND0000000
HND

Usted ha completado una
alineacion de pinza.
Pase a la pagina siguiente.
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Después de que se mueva un robot a una posicién con la operacion de avance manual o con otros métodos, la posicion se
puede ensefiar a una posicion variable en el programa. La posicidn se sobrescribe (se corrige) si ya se ensefié una
anteriormente. Existen dos métodos para ensefiar: pantalla de edicion de comandos y pantalla de edicién de posicion.

[ Mostrar la pantalla de introduccion >

del numero de paso

v
Mostrar la pantalla de confirmacion

\ 4
Registrar la posicion actual L

CPROGRAM> 1 100%
4 Mov P4
| SMovP5 |

6 END
EDIT BEDELETE SummVXE INSERT i TEACH B

Ha completado la operacion de
ensenar.
Pase a la pagina siguiente.
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4.7 Operacion de verificacion (avance por pasos) )

Antes de usar la operacion automatica de un robot, verifique la operacién ejecutando cada paso del programa (avance por

pasos).
Habilitacién del mando )
de control manual
v
Servo ENCENDIDO
v
<PROGRAN> 1 100% Avance por pasos
1 Mov P1
2 Mov P2
3 Mov P3

123

Usted ha completado la operacion
de verificacion (avance por pasos).
Pase a la pagina siguiente.
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_ Resumen de este capitulo ) 1/2

A continuacion se muestra una lista de los temas que se estudiaron en este capitulo.

Nombres y funciones de las partes de un mando de control manual
» Operacion de avance manual de un mando de control manual

* Procedimiento de la configuracion de una herramienta

Abrir/cerrar una pinza, alineacion de una pinza

» Operacion de verificacion (avance por pasos)
[Puntos]

Los siguientes puntos son muy importantes, asi que por favor, revise de nuevo para garantizar que se ha
familiarizado con su contenido.

ombre one c 13 : :
» Ha aprendido sobre los nombres y funciones de las partes de un mando de control
[) E - dNaA0 O
manual.
. . r L
Dpe Oon de avance manua . . ..
» Ha aprendido las operaciones de un avance manual y movimientos con el mando de
c (0 O ) O
control manual.
Proced ento de 13
onfiguracion de una » Ha aprendido sobre la configuracién de una herramienta.

» Ha aprendido a abrir/cerrar una pinza y a alinearlas.
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_ Resumen de este capitulo

2/2

Operacion de verificacion

« Ha aprendido a verificar las operaciones avanzando por pasos.
(avance por pasos)
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OPERACION AUTOMATICA

El capitulo 5 abarca la operacion automatica de un robot.
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_ Funcion de la pantalla del panel de operaciones

Esta seccion describe los nombres y funciones en la pantalla de operaciones del mando manual (R32TB/R33TB).

[Nombres y funciones de las partes]

1/2

Si pone el cursor del raton sobre cada parte en la tabla o en la figura de la pantalla del panel de operaciones, resalta la parte o

descripcion correspondiente.

<OPERATION> 100%  Auto
PROGRAM NAWE " STEP -
....PRGZ i 00007

123

<OPERATION> 100%  Auto
:PROGRAM NAME :: STEP
. PRG2 00001
STATUS STUP MODE: CONT:

N Joos B

Configuracion de velocidad

Muestra laconfiguracion de velocidad.

Modo del controlador

Muestra el modo del controlador.

Mombre del programa

Muestra el nombre del programa seleccionado.

Estado de ejecucion del programa || Muestra el estado de ejecucion del programa.

Ndmero de linea en ejecucion

Muestra el numero de linea que se ejecuta.

Modo de operacion

Muestra el modo de operacion.

START

Cambia la pantalla desde el inicio de la ejecucion del programa o durante
la parada del programa, para reiniciar la pantalla <STARTING PROGRAM=.

CONT. / CYCLE.

Cambia el modo de operacion.

RESET

Cancela el programa pausado vy libera la alarma con el reinicio del
programa cuando hay una alarma.
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_ Funcion de la pantalla del panel de operaciones ) 2/2

Seleccione el programa a iniciar,
Cambie a la pantalla de <ELECCION DE PROGRAMA>.

CHOOSE

SV.ON / SV.OFF APAGUE/ENCIENDA la energia del servo.
CLOSE Finaliza (finaliza la operacion de inicio desde el T/B) la pantalla de <OPERATION>,
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_ Operaciones en el panel de operaciones )

Esta seccion describe las operaciones en el panel de operaciones. Esta seccién muestra un ejemplo de como se cambia la
configuracion de la velocidad de las operaciones y cdmo se inicia el programa.

a Mostrar la pantalla de B
seleccion del programa
Cambiar ei!obremando
<OPERATION> 70% Auto (memd:OVRD)
PROGRAM NAME : STEP : Seleccionar el programa
PRG2 00001 v
Servo ENCENDIDO
STATUS: RUN MODE: CYCLE v
123 - il
e Cambiar el modo ]
STATUS . RUN WO0E
| o I
[ D

Ha aprendido sobre las operaciones
en un panel de operaciones.
Pase a la pagina siguiente.
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_ Resumen de este capitulo

A continuacion se muestra una lista de los temas que se estudiaron en este capitulo.

» Funcion de la pantalla de operacion

» Operaciones en la pantalla de operaciones

[Puntos]

Los siguientes puntos son muy importantes, asi que por favor, revise de nuevo para garantizar que se ha
familiarizado con su contenido.

FI..II'ICIﬁI-‘I de la pantalla de » Ha aprendido las funciones de la pantalla de OPERATION.
operacion

Dperaclon_es en la pantalla « Ha aprendido las operaciones en la pantalla de OPERATION.
de operaciones
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T 1 MANTENIMIENTO 4

El capitulo 6 abarca el mantenimiento y la inspeccion necesarios para un largo servicio sin problemas de los robots.
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_ Mantenimiento e inspeccion )

El mantenimiento y la inspeccion incluyen una revision diaria y periodica. Las revisiones son necesarias para prevenir las fallas
para la seguridad y el 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-2FR-R/D)

<Calendario de inspeccién> <Ciclo de estimacion de la inspeccion>

Para un turno
8 horas diarias por 20 dias al mes por 3 meses

Ok = aproximadamente 500 horas
Inspeccidn de 1 mes 10 hnrag diarias por 20 dias al mes por 3 meses
= aproximadamente 600 horas
Inspeccion de 1 mes
500Hr Inspeccidn de 1 mes | Inspeccion de 3 mes Para dos turnos ?
15 horas diarias por 20 dias al mes por 3 meses
Inspeccion de 1 mes = aproximadamente 1.000 horas
Inspeccion de 1 mes
. [Nota]
1,000Hr inspeccion de 1 mes | Inspeccion de 3 mes | Inspecciond26mes | Como se mostrd anteriormente, para dos turnos,
Inspeccidn de 1 mes lleve a cabo la inspeccion de 3 meses, ;
la inspeccion de 6 meses y la inspeccion de 1 afio cuando
Inspeccion de 1 mes la mitad de los periodos transcurra.
1,500Hr Inspeccion de 1 mes | Inspeccion de 3 mes
Inspeccidn de 1 mes
Inspeccidn de 1 mes
Inspeccian de 1mes | Inspeccian de 3 mes | Inspeccidn de & mes | Inspeccidn de 1 afio
(I | I | 1
- Inspeceian de 1mes. | Inspeccion de 3 mes | Inspeccidn de 6 mes | Inspeccion de 1 afio | Inspeccion de 3 afios

Tiempo de operacian
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_ Mantenimiento e inspeccion ) 1/2

[Verificacion del articulo] (Para el RV-2FR-R/D)

<Verifique diariamente el articulo>

3 e

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

1 Verifique si el robot tiene pernos de instalacion flojos.(Inspeccion visual) Apriete los pernos de manera segura.

2 Verifique si la cubierta tiene tornillos de fijacion flojos. (Inspeccidn visual) Apriete los tornillos de manera segura.

3 Verifique si la pinza tiens pernos de fijacion flojos. (Inspeccién visual) Apriete los pernos de manera segura.

4 Verifique gue el cable de energia esté conectado de manera segura. {Inspeccion Conecte el cable de manera segura.
visual)

5 Verifigue gue el cable enfre robot y el controlador estén conectados de manera Conecte el cable de manera segura.

segura.(Inspeccion visual)

6 Verifique gue no haya grietas y sustancias extrafias en el robot y gue no haya Reemplace las partes con nuevas partes, o tome medidas
objetos gue causen interferencia con el robot. temporales.

7 Verifique gue no haya ninguna fuga de grasa en ninguna parte del robot, Limpie el robot, y llene de grasa.
(Inspeccidn visual)

8 Verifique gue el sistema de prasion de aire esté en condiciones normales. Verifique || Tome medidas contra el almacenamiento de agua y fuga de aire (o
gue no haya fuga de aire, que el agua no se quade en el drenaje, que las reemplace partes).

mangueras no estén dobladas, y gue la fuente de aire esté en condiciones
normales. (Inspeccian visual)

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

1 Verifique gue al ENCENDER. el robot no cause una operacion anormal o sonido. Consulte solucion de problemas.

Durante la operacién (Use su propio programa).
[ Il [
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_ Mantenimiento e inspeccion

2/2

Durante la operacién (Use su propio programa).

1

Verifique gue el punto de operacidn no esté desviado de la alineacion.
Verifique si ocurre una desviacion,

1: Verifigue si los pernos de instalacién estin seguros,

2: Verifigue si los pernos de fijacion de la pinza estan seguros,

3: Verifigue que los orificios para la barra de calibracién alrededor del robot no
estén desalineados,

4: Si la posicion no esta correcta, consulte «solucion de problemas= y lleve

a cabo las verificaciones y tome medidas.

Consulte solucidn de problemas.

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

Consulte solucion de problemas.
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[Verificacion del articulo] (Para el RV-2FR-R/D)

<Lista de revision periddica=

Verificacion del articulo de 1 mes

1 Verifique gue los pernos y tornillos usados en el cuerdo del robot estén seguros. Apriete los pernos de manera segura.

2 Verifique gue los tornillos de fijacion del conector y los tomillos del blogue de Apriete los tornillos de manera segura.
terminales estén seguros.

3 Retire todas las cubiertas, y verifique que no haya ningun rasgufio por friccion, ni Examine la causa y eliminelo. 5i un cable esta dafiado de manera
sustancias extrafias en los cables, considerable, comuniguase con el sector de servicio de
MITSUEBISHI.

Verificacion del articulo de 3 meses

1 Verifigue gue la tensidn en la banda de distribucion es la apropiada. Ajuste |a tension si la banda esta muy estirada o muy floja.

Verificacion del articulo de & meses

1 Verifique gue la parte con dientes de la banda de distribucian no esté muy Si los dientes estan considerablemente astillados o desgastados,
desgastada. reemplace la banda.

Verificacion del articulo de 1 afio

1 Reemplace las baterias de emergencia en &l robot. Consulte "Seccion 6.4 Procedimiento de reemplazo de |a bateria”
para reemplazar baterias.

Verificacion del articulo de 3 afo

1 Lubrigue la grasa en los engranajes de reduccién para cada gje. Consulte "Seccidn 6.2 Procedimiento de engrasado” para llevar a
cabo el engrasado.
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_ Inspeccion del filtro/limpieza/procedimiento de reemplazo

Se instala un filtro en el controlador.

Ha completado la inspeccion y
limpieza del filtro.
Pase a la pagina siguiente.
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_ Procedimiento de engrase )

A continuacion se muestra las ubicaciones de engrase y el procedimiento de reemplazo.
(El procedimiento puede cambiar dependiendo del modelo. Para obtener mas detalles, consulte el manual para el modelo en
uso).
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_ Procedimiento de reemplazo de la bateria )

[Brazo del robot]

Se instala un encoder absoluto al robot para detectar la posicién en cada eje.

Mientras que el motor esta APAGADO, los datos de la posicion en el encoder estan respaldados por baterias de respaldo.
Las baterias estan instaladas de fabrica. Reemplace estos consumibles aproximadamente una vez al afio.

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

Para el procedimiento de reemplazo de las baterias, mire el video que sigue.
(El procedimiento puede cambiar dependiendo del modelo. Para obtener mas detalles, consulte el manual para el modelo en
uso).
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_ Restablecer el origen (Configuracion del origen ABS) ) 1/2

Cuando se realiza la configuracion de origen del robot por primera vez, el robot industrial MELFA de MITSUBISHI registra la
posicion angular del origen dentro de una rotacion del encoder como el valor de desplazamiento. Si la configuracion de origen
se realiza utilizando el método de origen ABS, se utiliza este valor para suprimir las variaciones en las operaciones de ajuste del
origen y reproducir la posicion inicial del origen con precision.

Si la bateria se agota y se borran los datos del origen de fabrica, es necesario establecer el origen otra vez. Esta seccion
introduce el método ABS que es necesario para el restablecimiento.

s B
Maostrar la pantalla ORIGIN/BRAKE
v

Seleccionar el método ABS
v

Introducir los datos de origen
v

Configurar el origen L

CDRIGIN: AEG COMPLETED [

<ORIGIN> ABS
Jit (i)
J4:(1)
= P I .
y
e - -‘

Ha completado la configuracion del
origen con el método ABS.
Pase a la pagina siguiente.
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_ Restablecer el origen (Configuracion del origen ABS)

DRIGID

Ji
A

J7
_—

ABS

)
(1)

¢

4 A
Mostrar la pantalla ORIGIN/BRAKE
v
Seleccionar el método ABS
v
Introducir los datos de origen
v
LI Configurar el origen L
<ORIGIN> ABS COMPLETED
~

Ha completado la configuracion del
origen con el método ABS.
Pase a la pagina siguiente.

2/2
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_ Configuracion del origen con el método de barra de calibracion (jig) )

Esta seccion es una introduccion al procedimiento de configuracion del origen usando una barra de calibracion.
Cuando el motor es reemplazado o la posicion del robot esta mal alineada, el origen necesita ser establecido otra vez. Esta
seccion introduce el método de plantillas que es necesario para el restablecimiento.

Para obtener mas detalles de la configuracién del origen con el método de barra de calibracion, mire el siguiente video.
(El procedimiento puede cambiar dependiendo del modelo. Para obtener mas detalles, consulte el manual para el modelo en
uso).

;,7,.‘
2J3C B
(%) >J5i( a JJesc
)J!Jo( ’. )

O ¢
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6.7 Resumen de este capitulo ) 1/2

A continuacion se muestra una lista de los temas que se estudiaron en este capitulo.

« Mantenimiento e inspeccion
« Inspeccion del filtro/limpieza/procedimiento de reemplazo

* Procedimiento de engrase

+ Procedimiento de reemplazo de la bateria

: . . , Servicios postventa
* Configuracion del origen con el método ABS Mitsubishi Electric System & Service Co., Ltd
« Configuracion del origen con el método de barra de sera el contacto para servicio de
calibracién mantenimiento incluyendo reparaciones e

inspecciones. Por favor contacte a su
(Mitsubishi Electric System & Service Co., Ltd.)
local.

[Puntos]

Los siguientes puntos son muy importantes, asi que por favor, revise de nuevo para garantizar que se ha
familiarizado con su contenido.

ante ento e inspeccid « Ha aprendido sobre los ciclos de mantenimiento e inspeccion y la verificacion de
articulos.

» Usted ha aprendido sobre la inspeccion, limpieza y procedimiento de reemplazo de

filtros.

Procedimiento de engrase » Ha aprendido sobre el engrase de un robot.
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6.7 Resumen de este capitulo ) 2/2

Procedimiento de reemplazo

+ Ha aprendido a reemplazar las baterias en el robot y en el controlador del robot.
de la bateria P 3 y

Configuracién del arigen con

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

Configuracién del origen con
el método de barra de
calibracian

« Ha aprendido sobre la configuracion del origen con el método de barra de
calibracion.
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Prueba Prueba Final )

Ahara que ha completado todas las lecciones sobre Operaciones basicas y mantenimiento del MELFA (Serie FR Tipo D),
esta listo para tomar la prueba final. Si no tiene claro alguno de los temas cubiertos, tome esta oportunidad para revisar esos
temas.

Hay un total de 12 preguntas (57 areas) en esta Prueba Final.
Puede tomar la prueba final las veces que desee.
Puntaje

El nimero de respuestas correctas, el nimero de preguntas, el porcentaje de respuestas correctas y el resultado de
aprobado/reprobado aparecera en la pagina de puntaje.

] ] 1] & H & T E " w | 1 | 12
Wabver & Froeha | FAEAEAE Total de preguntar 28
Arnla o 23
Prueha 7 iy s o Il Raetpaattias codmectas
Boicernaie: B2 w
Prueba 3 W N,
Froeba 4 ¥ | -
Para pasar la prueba, se requiere
Froeba § |
el 60% de respuestas correctas.
Vb 3 Proeta & +
Arnla
Frueba 7 v | F ¥
Pruska d A A
Prusba ¥ W
Vabver 2 Freasa 10
sentai
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Prueba Final 1 )

El siguiente texto describe |la configuracién del robot industrial MELFA de MITSUBISHI. Rellene cada espacio con una opcién &
apropiada.

= El robot industrial MELFA de MITSUBISHI tiene dos tipos: (P1), cual es el tipo vertical de varias articulaciones, y (P2). cual es el tipo
horizontal de varias articulaciones.

= Estan disponibles tres tipos de controladores del robot: (P3), cual es el controlador de robot independiente, y (P4), cual es el W
controlador compatible con la plataforma iQ.

P1 Seleccione la palabra o frase adecuada 0
P2 Seleccione la palabra o frase adecuada &
P3 Seleccione la palabra o frase adecuada o
P4 Seleccione la palabra o frase adecuada O
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Prueba Final 2 )

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

Especificaciones del robot Nombre del modelo

WVertical, de varias articulaciones, tipo D, capacidad de carga de 7 kg (F1)
Horizontal, de varias articulaciones, tipo D, capacidad de carga de 6 kg (P2)
Vertical, de varias articulaciones, tipo R, capacidad de carga de 7 kg, brazo largo (F3)
Horizental, de varas articulaciones, tipo Q, capacidad de carga de 12 kg (P4)
P1 ' - :
Seleccione la palabra o frase adecuada O P2 Seleccione la palabra o frase adecuada O

P3 Seleccione la palabra o frase adecuada o P4 Seleccione la palabra o frase adecuada o
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Prueba Final 3 )

El texto de a continuacién describe la conexion del mando de control manual y la configuracién del origen con el mando manual.
Rellene cada espacio con una opcién apropiada.

= El mando de control manual se debe conectar o desconectar mientras la energia esté (P1). 5i la energia esta (P2) y adn no ha
conectado un mando de control manual al controlador, se enciende una alarma de emergencia.

+ En el modo AUTOMATICO, se puede retirar el mando manual del controlador sin generar una alarma de parada de emergencia al
extraer el conector del mando de control manual dentro de los cinco sequndos después de sostener (P3) el mando manual

WV

P1 Select the appropriate word or phrase &

P2 Select the appropriate word or phrase v,

P3 Select the appropriate word or phrase &
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Prueba Final 4 )

El siguiente texto describe la configuracign del idioma para el mando de control manual. Seleccione la opcién apropiada para cada &
espacio.

1. Encienda el mando manual oprimiendo la tecla [F1] y la (P1) en el mando de control manual.

2. En la pantalla de configuracion inicial, presione la tecla [F1] para seleccionar «1. Configuration=. v

3. En la pantalla gue aparece, seleccione « (P2) = oprimiendo la tecla [F1] para mostrar la pantalla de configuracion de idicma.

Pl Seleccione la palabra o frase adecuada O P2 Seleccione la palabra o frase adecuada v,

P3 Seleccione la palabra o frase adecuada o P4 Seleccione la palabra o frase adecuada o

P5 Seleccione la palabra o frase adecuada £y P6 Seleccione la palabra o frase adecuada v
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Prueba Final 5 )

La siguiente tabla enumera las funciones del RT ToolBox3.
Seleccione O para descripciones correctas y x para las incorrectas.

Creacién de programas de robots (P1)
Operacion de avance manual en robots (F2)
Verificar el rango operaciones del robot (P3)
Estimar el tiempo de inspeccién del robot (P4)
Cambiar los medos de operacién del robot entre el manual y automatico (P5)
P1 Elea S
Elegir O P2 Elegir
P3 Elegir & P4 Elegir

P35 Elegir o




m MELFA_Basic_Operations_and_Maintenance(FR_Series_D Type)_SPA —
Prueba Prueba Final 6 )

El siguiente texto describe el procedimiento para crear un programa con un RT ToolBox3 y transferir el programa a un controlador &
del robot. Seleccione la opcién apropiada para cada espacio.

1. Active el (P1).
2. Cree un nuevo (P2) .

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

P1 Select the appropriate word or phrase

P2 Select the appropriate word or phrase v
P3 Select the appropriate word or phrase O
P4 Select the appropriate word or phrase o
P5 Select the appropriate word or phrase &
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Prueba Final 7 )

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

Operacidn Nombre

Interruptor que APAGA el servo motor e inmediatamente detiene al robot sin importar si el mando P1)
de control manual esté habilitado o deshabilitado.
Interruptor que habilita o deshabilita las operaciones del rebot con el mando de control manual. (P2)
"Liberando o presionando fuertemente este interruptor hace gue el robot servo se APAGUE.
Para llevar a cabo operaciones que se puedan realizar mientras el robot servo esta EMCENDIDO, (P3)
como operacicnes de avance manual, este interruptor debe de apretarse ligeramente.”
Estas teclas cambian Iz velocidad del sobremando del robot. (P4)
P1 Seleccione la palabra o frase adecuada 0 P2 Seleccione la palabra o frase adecuada O

P3 Seleccione la palabra o frase adecuada o P4 Seleccione la palabra o frase adecuada o
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Prueba Final 8

El siguiente texto describe el procedimiento pera verificar un programa con €l mando de control manual.
Seleccione la opcidn apropiada para cada espacio.

1. Abra la (P1) para el programa.
2. Presione la (P2) para mostrar el "FWD" y el "BWD"en el menud de funcion al final de la pantalla.

3. Mantenga presionado el (P3) de manera ligera, y presione el botén [SERVO] para poner en ENCENDIDO el robot servo.

P1 Seleccione la palabra o frase adecuada

P2 Seleccione la palabra o frase adecuada

P3 Seleccione la palabra o frase adecuada
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Prueba Final 9 )

Seleccione los nombres en la pantalla del panel de operaciones del mando manual que necesiten utilizarse en las operaciones que
siguen.

Operacién MNombre

Reiniciar desde el inicic de ejecucidn del programa o durante la parada del programa. (P1)
Cambiar el modo de operacién. (F2)
Cancelar un programa pausado y reiniciar el programa.
i i (F3)
Durante una ccurrencia de alarma, se libera la alarma.
APAGAR/ENCEMNDER la energia del serve. (P4)
P1 ' 3 :
Seleccione la palabra o frase adecuada O P2 Seleccione la palabra o frase adecuada O

P3 Seleccione la palabra o frase adecuada o P4 Seleccione la palabra o frase adecuada o
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Prueba Final 10 )

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

1) Ajuste el interruptor [MODE] del interruptor selector de modo a (F1).

2) Presione la (P2) para reducir la velocidad de la operacion.

P Seleccione la palabra o frase adecuada O e Seleccione la palabra o frase adecuada
P3 Seleccione la palabra o frase adecuada O P4 Seleccione la palabra o frase adecuada
P5 Seleccione la palabra o frase adecuada O P6 Seleccione la palabra o frase adecuada
P7 Seleccione la palabra o frase adecuada o
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Prueba Final 11

Seleccione los ciclos de inspeccién para los articulos enumerados a continuacién.

Verificadén del arbiculo Tiempo de inspecadn

Tensian de la correa de distribucion (PN

Fuga de grasa del cuerpo del robot (P2)

Reemplazo de las baterfas de reserva (P3)

Grietas y sustancias extrafias en el robot y objetos que causen interferencia (P4)
Engrasar el engranaje de reduccién de cada gje (P5)

P1 Select the appropriate word or phrase O P2

P3 Select the appropriate word or phrase O P4

P35 Select the appropriate word or phrase o

Select the appropriate word or phrase

Select the appropriate word or phrase

O
o




MELFA_Basic_Operations_and_Maintenance(FR_Series_D Type)_SPA —
Prueba Prueba Final 12 )

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

(P1) Reemplace las baterias de reservas con unas nuevas uUna por una.
Feemplace todas las baterias al mismo tiempo.
(P2) APAGUE la energia. W

D2 lnctala I seabiosts Ale Is batneis

Pl Seleccione la palabra o frase adecuada O P2 Seleccione la palabra o frase adecuada v,

P3 Seleccione la palabra o frase adecuada o P4 Seleccione la palabra o frase adecuada o

P5 Seleccione la palabra o frase adecuada &
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Calificacion de la prueba

Ha completado la prueba final. Sus resultados del drea son los siguientes.
Para finalizar la prueba final, continde con la préxima pagina.
1 2 3 4 5 6 7 10 11 12

Prueba Final 1 v v v v

Prueba Final 2 v |V | V|

Prueba Final 3 v v v

Prueba Final 4 v |V |V | V| V|V

Prueba Final 5 v v v v v

Prueba Final 6 v |V |V | V|V

Prueba Final 7 v v v v

Prueba Final 8 v | V|

Prueba Final 9 v v v v

Prueba Final 10 v |V |V | V|V

Prueba Final 11 v | V|V | ¥ | ¥

Prueba Final 12 v |V |V | ¥V | ¥

Total de preguntas: 55
Respuestas correctas: 55

Porcentaje: 100 %

Borrar
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Usted ha completado el curso «Operaciones basicas y mantenimiento del MELFA (Serie
FR Tipo D)= .

Gracias por tomar este curso.
Esperamos que haya disfrutado las lecciones y que la informacion aprendida en este curso |e sea Util en el futuro.

Puede volver a tomar el curso las veces que desee.

Revisar

Cerrar




