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Bu kursta, MELFA F serisi Q tipi endstriyel
robotun temel islemleri ve bakiminin nasil
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>m Kursun Amaci ) 0o

Bu kursun hedef kitlesi, MITSUBISHI MELFA endustriyel robotu ilk kez kullananlardir ve kurs kapsaminda kurulum, islemler
ve bakim konulan islenmektedir.
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Bu kursun icerigi asagidaki gibidir.
Bolim 1'den baglamanizi tavsiye ederiz.

Boliim 1 - Mitsubishi MELFA Endiistriyel Robotun Konfigiirasyonu

Bu bélimde MITSUBISHI MELFA endustriyel robotun konfigiirasyonu ele alinmaktadir.

Boliim 2 - Kurulum

Bu bélimde, cihazlann baglanmasi ve bir orijinin ayarlanmasi gibi kurulum islemleri ele alinmaktadr.

Boliim 3 - Programlama

Bu boliimde programlama ydntemleri ele alinmaktadir.
Boliim 4 - Robotun Calistinimas:

Bu bélimde, el tipi egitim Unitesiyle robot islemleri ele alinmaktadir.
Boliim 5 - Otomatik Calisma

Bu bolimde, otomatik robot calistirma yontemleri ele alinmaktadir.
Bdliim 6 - Bakim

Bu bélimde, bakim ve inceleme yontemleri ele alinmaktadir.

Son Test

Bu boliimde bélim 1 ila 6'yi ne kadar anladiginiz kontrol edilmektedir.
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Sonraki sayfaya git

Sonraki sayfaya gidin.

Onceki sayfaya dén

Onceki sayfaya déniin.

istenen sayfaya ulas

"Icindekiler Tablosu" gériintiilenerek istediginiz sayfaya
ulasabilmenizi saglar.

Egitimden gk

Egitimden cikin.
"I¢indekiler” ekrani gibi pencereler ve egitim kapatilacaktir.
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Giivenlik onlemleri

Gergek triinleri kullanmayi 6grendiginizde, litfen ilgili kilavuzlardaki glivenlik énlemlerini dikkatlice okuyun.
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> Mitsubishi MELFA Endiistriyel Robotun Konfigiirasyonu

Bu kursta MITSUBISHI MELFA endistriyel robotun temel islemleri ve bakimi agiklanmaktadir.

MITSUBISHI MELFA enddstriyel robot elektrik-elektronik bilesenlerin montaj ve kontrollerinde ve 6érnegin olarak
otomobil parcalari, sivi kristal ekran panelleri ve yar iletken plakalarin aktariminda kullanilir. MELFA, Gretim

ekipmanlarini otomatize ederek yiiksek bir katma deger saglayabilir.
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[ Robot ]

MITSUBISHI MELFA enddstriyel robotun iki tipi vardir: dikey, cok mafsalli tip ve yatay, cok mafsalli tip.

: RV-F serisi

- =y
4 { i |
S i

2 kg ylkleme 4 kg ylkleme Uzun kol ve 7 kg ylkleme Uzun kol ve
kapasitesi kapasitesi 4 kg yokleme kapasitesi kapasitesi 7 kg ydkieme kapasitesi

Ultra uzun kol ve 13 kg ylikleme Uzun kol ve
kapasitesi 13 kg yQkdeme kapasitesi

3 kg yikleme 6 kg yﬁklehe i 12 kg yOkleme 20 kg ytkleme
kapasitesi kapasitesi kapasitesi kapasitesi
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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[ Denetleyici ]

Robot denetleyicinin iki tipi mevcuttur: D tipi (bagimsiz robot denetleyici) ve Q tipi (iQ Platformuna uyumlu

denetleyici).
Robot CPU, D tipi denetleyiciye entegre edilmistir. Progbramlanabilir denetleyici ile baglantl icin, robot CPU Q tipi

denetleyiciden ayrilir ve programlanabilir denetleyici tabanindaki bir yuvaya monte edilir.

D tipi (CR750/CR751-D) = Q tipi (CR750/CR751-C
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»m Ekipman (Opsiyon ve Cevre Birimleri) Konfigiirasyonu
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Asagida, D tipi robot sisteminde ekipmanlarin (opsiyon ve cevre birimleri) konfigiirasyonu gdsterilmektedir.

Fare imleci bir ekipman parcasi (izerine getirildiginde, fonksiyonun aciklamasi goriintilenir.

El girig

El bikiim N - - Ethemet
. tﬁpl‘l —— " . M
Eb‘@}—- Elektrikli kol Coklu el GOT Vision sistemi
El qkis Kodl.a‘yu:!
R T E— e
i $ : -

kablosu Robot CPU §

b@' 2 EL'D .
Solenid valf seti © @ :
Hlicin dahili kablo ve I" '

boru tesisati ’ ".’ :

IQ Platformuyla uyuml

programlanabilir denetleyici 1
Servo

GOT

DT T TP ——

Tahrik ﬁn_"ltie;wsi

i Makine kablosu
Harici kullania kablo g 1 REME: it
ve boru dégeme

kutusu
<Robot kolu opsiyonlan > < Standart konfigirasyon igin kulandan ekipman >

4 s . ’ Darbe kodlayia

Zorlama sensor seti

iy sg
w ey i / 1 USB kablosu SSCNETI
o usa Ek

MELFA-3D Vision iletisimi eksen arabinmi
MELFA-Works RT ToolBox2 Servo (MR-J3-

< Ozeliik opsiyonlan > < Yaziim opsiyonian > BS/MR-J4-B)
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Bu bélimde, sunlan 6grendiniz:
« MITSUBISHI MELFA endistriyel robotun dizilimi.

* Ekipman (opsiyon ve gevre birimleri) konfigiirasyonu

Onemli noktalar

Bu bélimde 6grendiginiz icerikler asagida siralanmaktadir.

D tipi robot + Kontrol sisteminin merkezinde bir robot denetleyiciye sahip bagimsiz robotlar

Q tipi robot * Robot CPU biriminin programlanabilir denetleyiciye entegre edildigi yeni konsept robotlar

+ Denetleyici, robotlan kontrol eder. Robotlar bir calistirma paneliyle calistinlabilir.
= Iki tip mevcuttur: D tipi ve Q tipi.

Denetleyici
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Bolim 2'de MITSUBISHI MELFA enddistriyel robotun ayarlari ele alinmaktadir.

Bolim 2'de, cihazlann baglanmasi ve bir el tipi egitim Unitesiyle bir orijinin ayarlanmasi gibi robot kullanimina ait
hazirliklar agiklanmaktadir.
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»m Cihazlan Baglama
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Asagida, robotun bir robot denetleyiciye nasil baglandigi ve gii kablolan ve topraklama kablosunun robot

denetleyiciye nasil baglandigi gosterilmektedir.

Robot kolu
"“’°"iﬁb ’ Arkadaki kapag
‘ ke;.;pg & rkadaki kapag ¢ikarin.
\ Silikon kaucuk
AMP1-AMP2 Robot
BPK . denetleyici
f A AMP1, AMP2, BPK CN2
: pcout -7
Naylon
kelepce 500 CNDISP
NK-18N', % ~400mm 2
" Naylon kelepce fpioss ' Onceki gl
N1 NK14N terminal kapagini
fon Kejeps gtkarin,
Toprak kagak

(NV)

M4 x 10 .
Yaylt rondela
Diz rondela. &

* Robot topraklama kablosu

kesicisi

CR751-D denetleyici/CR751-Q tahrik Gnitesi

Not) Bu sekilde gal|$t|rma paneli
olmayan bir érnek gosterilmektedir.

/ Tp rak Konektor

Konekts

PE terminali

(PE) |

(AWG#11 (4,2 mm2) veya daha

biyiik) (Kendiniz haz!rlayin.)

Robot
CPU anitesi
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El tipi egitim Unitesi, glic KAPALI iken baglanmali veya cikanimalidir.

Gilc ACIK ve hicbir el tipi egitim Unitesi bagh degil ise, bir acil durdurma alarmi galar.

Robotu el tipi egitim tnitesi baglanmadan kullanmak igin, el tipi egitim Gnitesi yerine birlikte verilen etkisiz
konektori baglayin. Etkisiz konektort baglarken veya cikarirken, konektora tutun.

Asagida bir el tipi egitim Unitesi baglama prosediiri gosterilmektedir.

1. Robot denetleyicinin GUC (gli¢ kaynagi) diigmesinin KAPALI oldugu kontrol edin.

2. El tipi egitim Gnitesinin konektorind, robot denetleyici Gzerindeki el tipi egitim Unitesine ait konektore baglayin.

Kilitleme dili

A kisminin
avnntilan

El tipi egitim lnitesine ait
konektoy

<Konektorleri baglama proseduri>
1. Kilitleme dilinin asag: kath oldugunu kontrol edin.
2. El tipi egitim Unitesinin konektor govdesini tutun ve
denetleyici Uzerindeki konektore baglayin.
3. El tipi egitim tnitesinin konektoriinii yerine oturana kadar

bastirin.
Bir "tik" sesi
konektortin
yerine Kilit dilini asagi katlayin.
oturdugunu

Q ‘l gosterir. : a I
Etkisiz konektor -
o y =
El tipi egitim Unitesi
Denetleyici El tipi egitim . Konektor
uzerindeki unitesi konektoru govdesi

konektor
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@E i Tipi Egitim Unitesi Dil Ayan
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Varsayilan dil Ingilizcedir.

Dili Ingilizceden Japoncaya gecirmek icin asagidaki calistirma simiilatériini kullanin.

Bu kisimda, el tipi egitim Unitesi icin bir dil ayarlanmasina yonelik prosedir ele alinmaktadir.
Dilin nasil ayarlandigini géstermek icin standart el tipi egitim tnitesi (R32TB) kullaniimistir.

1. Configuration
2. Com. Information

1. Configuration
2 Com Information

<a> <25

Rset

El tipi egitim Unitesi icin dil ayarini tamamladiniz.

Sonraki ekrana gegmek igin n diigmesini tiklayin.

>

LIS
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@ X3 Orijin Ayarlama (Orijin Verisi Giris Yontemi)

) ] > Jroc

Orijin ayar, dogru robot kontroli icin her eksene ait orijinleri belirlemek amaciyla yapilan bir islemdir.
Satin alindiktan sonra, orijinler belirlenmelidir.

Bu ayar ayrica kullanimdaki robot ve denetleyici kombinasyonu degistirildiginde de gerekir.

Bu kisimda, bir robot ilk kez etkinlestirildiginde gereken orijin veri giris islemi agiklanmaktadir.

Bir orijini ayarlamak icin asagidaki calistirma simulatérind kullanin.

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

<ORIGIN> DATA

[ Yes W |

CHANGE TO ORIGIN. OK?

P No |

e

e
|52
fas
ED
D

——yut

5
= N

HEEE

3ibiEE0E

—|
o

Tarih Varsayilan
D V1%S29
J1 06DTYY
J2 2?HLI9X
J3 1CP55V
J4 TEIMSY
J5 2210%Z
J6 A12%Z0
Yontem E E-N-SP__[E-N-SP__|E-N-SP

\
\

(O: O(Alfabe), 0: Sifir)

Orijin ayarini tamamladiniz.

Sonraki ekrana gegmek igin u digmesini tiklayin.

] (B

>

Hi >
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@XM Giivenlik Onlemleri Ornegi ) 00G

Bir robot kullanmak icin, gtivenlik dnlemleri kesinlikle gereklidir.
Robot denetleyici, kullanici kablo tesisati terminal blogunda iki acil durdurma giris devresine sahiptir. Glivenlik
dnlemleri uygulanabilir,

Guvenlik dnlemleri icin asagida gdsterildigi gibi bir devre olusturun.

Lenetleyio Eﬁfﬂl._;u};r&al disjmes

Rohot denetleyicidaki "1} [ere
i kamad 14V o G"""EI'R” L gkiprian

rE:g [ 2 1 |Hsadere

F.E'I:I||:L|'1_urmz q o

dme _ ;

a% Em - = :.I.' ]
- T _&5
T-;J ! 1 Hsa dewre
T Ginenlik

fi
E%:.é'lj_uruu ; i T
.G:__% ! E' g IHapll_Ii,l:]nlgiiurp
I il E T
H o
| 0l |

ICIhazettm
5;%_5"’“‘-& 5} 4'&—0.!_0—‘
13

Gumi:rk [ 14 _l.l'u:il dhiardunm iy
B! *1) CHUSF11 we CHUSR1?

korakiirlarinin har biring spm pin

Epariger ki

12| Mo st numamsi verilersk her rerminal
Dahli aci durcherma . Siromin baglanniasi mildka
dlperasi '2] aereklidin,
ﬁ'—'\‘-"f *2) Sernaca, CHUSRT kenektdinin
1617 iK terminale ve ki sis;erme sahip
41,42 IHal;,a{:hjl adudunw géreblirsiriz (1617, pir P .
e e+ Daha aynintili bilgi icin, kullanilmakta olan modelin
Luglm|||u~:||||U|-ub.agu|uk-lllJI|. ‘t.Ekr"k ﬂz.E"ik’IEﬂnE ba Uurun_
) Gunetiyiiye bl 10 ol durdamod igines * Teknik &zellikler veya kilavuzlarda gosterilmeyen
S} Etkinleien <homs or stndart tebnik deeli klavwzura barvurin, sekilde kablo désemeyin. Aksi takdirde, bir ariza veya
*5) Aobot denetleyicinin T/ adl dusdurma dijmesi. (Sadece calisinma panelindeki teknik ozellit.) bUZUle-lk CrIU ur
T Adl dundurma gifg tesgit rided, denetleyicinin dabili ghvenlik ale kantrald iin kulambe, Acil durcuerma gird te Spe 5 . B E = s
réesl KAPAT LIRSA, acl durdurma taspit ecilic ve glvenlik rblasi de EAPATILIR. . Dahlll dEW‘E‘n|n blr k|5m| bESIﬂE;tlrllmlﬁtlﬂ

* Devre cift yedekli 6zelliktedir.




ki MELFA Basic and Maintenance(FQ Series)_TUR

Ozet

o 00

Bu bolimde, sunlar 6grendiniz:

* Cihazlari baglama

* El tipi egitim Unitesini baglama
« El tipi egitim Unitesi dil ayar

+ Orijin ayarlama

* Glvenlik 6nlemleri 6rnegi

Onemli noktalar

Bu bélimde 6grendiginiz icerikler asagida siralanmaktadir.

Cihazlan baglama * Cihazlari baglamay 6grendiniz.

El tipi egitim Unitesini
baglama

* Robot denetleyici KAPALI iken bir el tipi egitim tnitesi baglayin veya gikarin.

El tipi egitim Gnitesi dil

ayan « El tipi egitim Unitesinin dilleri arasinda gegis yapmayi 6grendiniz.

Orijin ayarlama « Bir robot ilk kez etkinlestirildiginde gerekir.

Giivenlik énlemleri * Bir robot kullanmak igin, glivenlik dnlemleri kesinlikle gereklidir.
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CITEM PROGRAMLAMA
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»m RT ToolBox2 Tanitimi
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MITSUBISHI MELFA endiistriyel robot icin programlar gelistirmek amaciyla “RT ToolBox2" program olusturma ve
toplam mihendislik destek yazilimini kullanin.

RT ToolBox2 bir kisisel bilgisayar yazilimidir ve sistem kurulumu, hata a{IkIama ve calistirma gibi fazlar destekler. Bu
yazilim, programlari olusturabilmenizi ve diizenleyebilmenizi, bir robot kullanilmaya baslanmadan énce ¢alisma
araligini kontrol edebilmenizi, ortalama birim Uretim stresini tahmin edebllmenm robotun etkinlestirilmesi sirasinda
hata ayiklama islemleri yapabulmennzu ve islemler sirasinda durumu ve hatalari |z|eyeb|lmen|2| saglar.

T KT Tunilux? - fatury Linalt  Onine)

Wripes dew (riee Bedw Bk b

a=mes

- edla s

TRCE Semulshes

Bl PO 98 AT [ossble
= o AlY x4
e s

RT ToolBox2 calistirma pencereleri
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>}m_(;etlnsm+:=1 Alani Olusturma, Iletisim Ayari (USB) ve Baglant:

RT ToolBox2 kullanmak icin ¢alisma alani olusturma ve iletisim ayarlan gereklidir.

) ood

Bu kursta, bir USB baglantisiyla iletisim ayari agiklanmaktadr.

Siradaki sayfada, gercek pencereler kullanarak ¢alisma alani olusturma ve iletisim ayarini simile edebilirsiniz.

CRnQ communication setting USB araciligiyla bir robot denetleyici
bir USB surticlistiniin takilmasi gerekir.

(%]

Zera port
Ors-z ..
. Ayrintilar igin, RT ToolBox2 kilavuzuna
o= basvurun.
bk @
CINET/ O, E NET /10 (), CC—Link IE |
D ocank
() Etwrnat @— .
e b [ e
Co= ) &

R el e % T
2 Seval port: Acoess sevial commurioston other station vie FLC modie

3 Serial port Accesss MMET)10(H), CC E other station via PLC module
& Serial port Avoeds CC-Link other shiation via PLC modkle

5 Seral port &cress EEhernet ofher stabon ws FLC modiule

& Serial port Acress serial communCatone-MMET [1O(H), O I othr station via PLC madbe

7 Sl port &cres sl communcsthor-Efwernet offer staton e P modis

8 Serial port Acress MMET) LM, O E-pevial communicsion ofher shabion vis PLC modde:

3 Serigl port Acoess MMET)L00H), 0T E-CC-Link offer stafion via PLC madue

10 Sl port: Sormee O -4 rk-SRET P10, O IF oy sttwor, v PLC madie -

Mini-B USB baglanti noktasi
(programlanabilir denetleyici CPU)
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"% RT ToolBox2 - Factory line 1 (Offline)

EehmMAREd@ R0 00 @R ST
E ,

ANU s hBX 20 B8 (&L BE

Ra v oo |

2. B ®m |

‘Wotkspsce Eopes X

= = Factory ine 1
B 30 Monitor

+ & Tool
MELFA-3D Vision

Kilavoz,

[Workspace] bolimiinde proje agaci gorinttlenir ve
varsayilan olarak "RC1" projesi olusturulur.

Program olusturma ve iletisim ayarlama islemlerini
tamamladimiz.

Sonraki ekrana gegmek icin o digmesini tiklayin.

[Ready
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»m Program Yazma ve I(aydetme
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Programlar, RT ToolBox2 ile yazilir ve kaydedilir.
Bu kisimda, bir kisisel bilgisayarda yeni bir robot programi olusturun.

Siradaki sayfada, gercek pencereler kullanarak program yazma ve kaydetme islemlerini simiile edebilirsiniz.

Program 1:RC1 P0O1.prg [MELFA-BASICY]  [2][B]X]

L aoad J{ edt [ oeete |
Xvz X Y z A
3 2
Joint n 2 1 7
£ >
< >
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»“ Program Yazma ve Kaydetme

"% RT ToolBox2 - Factory line 1 (Offline)
Wod_Gpace!ww Online Fle Edit [-buc Tool ‘Window
PED AR Edd 80 88
NwHd s BX It 3 5
= v @[@mm
MR Ol ||
x
= == Factory ine 1
84 20 Moriiter
= B RrRC1
= B offine
B8 RV-2F-D
& program
8 spire
3 parameter
# 8 Backup
* & Tool
# B} MELFA-3D Vision

Mov pO1
Mov pO2
Mov pO3
Mov p04
Mov pOS

L S N

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

Attribute Data ,
Controler Ty... CRnD-7xxfC...
Robot Type  RV-2F-D

T

XYZ

X

Y

P4 A
>

1

2

fReady

Kilaynzs

Program yazma ve kaydetme islemlerini
tamamladiniz.

Sonraki ekrana gegmek icin 0 digmesini tiklayin.
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>m Programlarl Denetleyiciye Aktarma ) 00

Bir robot olusturmak icin, olusturulan programin robot denetleyiciye kaydedilmesi ?erekir.
RT ToolBox2 kullanarak, bir program dosyasini kisisel bilgisayardan bir robot denetleyiciye aktarmayi 6greneceksiniz.

Siradaki sayfada, program yénetim penceresi kullanarak aktarma islemini simule edebilirsiniz.

B Program Manager

: Eome) | ==
@pPogct 1801 » Opromct
ORrobot ©Robotl | 1:RCI(CRN-5xx) v
|electon release | | Rafen | Selection reiege
Name See Date Tme Name See Date Tme
sargle.prg 55 2010008719 19
< > ¢ >
Froe: [T 108628316160 [Bytes]  Free: [ 109628316160 (Brtes]
Fie type: Robot program (*.peg) v Fetype: Robot program (*.peg) v
Lo [ Mo |[ oot || recame |{ rotet || comae |{ goe |
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Factory line 1 Onlinel

Ji RT ToolBox?
‘WorkSpace  View Online  Wiindow  Help

m Prngramlarn Denetleyiciye Aktarma

El=E

=

6 SRR dEd=FT 08 W8 & ¢
Efl 5

=

I i aBEX Mk

Diestnaton
Bronese... | Bronvse...
®ProEct | LRC1 w | OPoect
ORohot [ RC1(CRAX.Too @Robct | LRCICRIN-TIN) v
l Selecdon release ] l Refresh | Selectan releaze
Kama S Dale Tima MName B2 [ale Tima
test prg 55 201S/03/18 094730 | TEST 650 15/03f18  10:35:09
& || (| —— >
Free: 105164621312 [Bytes]  Free: | 10MES7EON [Byoes]
File oype: |Flnbntpmi;rarn *.pra) hal File type: fiobot program (*.pra)
I Cooy ” Move I[ Delate I I Repame H Erotect “':'_umnars I I Closa I

Program aktarma islemini tamamladiniz.

Sonraki ekrana gegmek igin o0 digmesini tiklayin.

Feady
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Bu bélimde, sunlan 6grendiniz:
* RT ToolBox2 Tanitimi
* Calisma alani olugturma, iletigsim ayari (USB) ve baglant
+ Program yazma ve kaydetme

* Programlan denetleyiciye aktarma

Onemli noktalar

Bu bolimde 6grendiginiz icerikler asagida siralanmaktadir.

RT ToolBox2 Tantimi + Bu yazihm sistem kurulumu, hata ayiklama ve ¢alistirma dahil tim fazlan destekler.

Calisma alani olusturma,
iletisim ayan (USB) ve + Calisma alani olusturma ve iletisim ayarlama islemlerini 6grendiniz.
badglanti

Program yazma ve

kaydatme * Program yazma ve kaydetme islemlerini 6grendiniz.

Orijin ayarlama « Bir program kisisel bilgisayardan bir robot denetleyiciye aktarmayi dgrendiniz.
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Bolim 4'te, el tipi egitim Unitesiyle robot iglemleri ele alinmaktadir.
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} El Tipi Egitim Unitesi Parcalarinin Adlan ve i§levleri

Bu kisimda, el tipi egitim Gnitesinin (R32TB/R33TB) parcalarinin adlari ve iglevleri aciklanmaktadir.
[ Parcalarin adlan ve islevleri ]

Fare imleci tablodaki her b&limiin Gzerine veya el tipi egitim dnitesinin resmi Gzerine getirildiginde
ilgili parca veya aciklamasi vurgulanir.

. |[Em ergency stop] digmesi | | Robot servosu OFF duruma geger ve qallsma aminda durdurulur.

@ |[Enab|e-.-fD|53b|e] diigmesi ||E-u diigme el tipi egitim iinitesiyle rabot islemlerini etkinlegtirir veya etkisizlegtirir.

l Etkinlestir digmesi [Enable/Tisable] digmesi etkinlestirldiginde ve bu tug serbest biralaldiginda veya
3 2 konumilu digmea) basildiginda, servo KAPANIR ve calismakta olan robot aminda durar.

|LCD gkran paneli || Robot durumu ve cesith meniiler garintiilenir.

@ |D|..|r|..|m gésterge lambasi ||Rc\|::|::t weya T/B'nin dunumunu gérintileyin.
@ |[F11, [F21. [F31 [F4] tusu || anda LCD'de gériintiilenmekte alan her bir isleve karsiik gelen iglevi yiritin.

Bu tus islev garintileri arasinda gecis yapar ve [F1], [F2], [F3] ve [F4] tuslanna
[FUNCTION] tusu atanan iglevleri degistirir.

@ |[5T'DP] tusu || Bu tus, programi durdurur ve robotu yavaslatarak durma noktasina getirir,
@ [[OVRDT][OVRD4] tuzu | [Bu tuslar, robatun bz iptalini degistirir.

i [0z igletimi] tusu {-X{1) ile Robotu jog moduna gire hareket ettirir.
[+C[}E)] arasindaki 12 tus) Ve sayisal degeri girer.

D] [iservO tugu | [Enabie] disamesi hafifice basiiyken bu tusa basikhginda, robot servosu ON dunums getirilir
@ |[MDMFI'DFI.] tusu | |Mn:|ni1x':|r moduna gegilir ve monitir mendsi gdrintilenir.

@ |[JEIE tusu | |Jc|g moduna gecilir ve jog isletimi garintilenir,

@ |[HAND] tugu ||E| moduna gegilir ve el isletimi gérintdlenir.

[CHARCTER] tusu g;;?EIETE ekrarn degistirir ve sayilar ile alfabetik karakterer arasinda

|[H:E5 ET] tusu | |Eu1:|.|$ hatalan sfifar. Bu tusa ve [EXE] tusuna basildiginda program sifirlama yiirGtilor.
@ ([T~ tusu |[imleci her yénde hareket ettirir.

|[C LEAR] tusu | |iIm|En; konumundaki bir karakteri.

@ |[EXE_| tugu ||Giris islemi sabittir. Bu tus basiliyken, direkt modda robot hareket eder.
SayyKarakter tusu Sayi girisi veya karakter girisi etkin iken bu tusa basildiginda bir =y veya

arakter garintilenir.
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@ i Tipi Egitim Unitesinde Jog Isletimi

0 00

digmesini basih tutun.

digmeyi hafifce tutun.)

simulatorinu kullanin.

Her jog isletimini kontrol etmek icin asagidaki ¢alistirma

<CURRENT> JOINT 100% P5

X:+977. 45 A:-180. 00
Y: +0.00 B: +89.85
1:+928. 24 C:+180. 00
g B 125
FL1: FL2

JoG YLND

Buyitilmis LCD

CYLNOR 4

Bu kisimda, robotun dizgtiin calistigini kontrol etmek icin el tipi e@itim Gnitesini kullanarak robotu manuel hareket ettirin.
Bir robottaki manuel igletime "jog isletimi" denir. Bu isletim, her ekseni hareket ettiren JOINT jog, robotu baz koordinat sistemi
boyunca hareket ettiren XYZ jog, robotu arag koordinat sistemi boyunca hareket ettiren TOOL jog ve robotu dairesel ark

boyunca hareket ettiren CYLINDER jog igerir.
Bir robotu gercekte manuel olarak calistirirken, el tipi egitim tnitesinin arkasinda bulunan 3 konumlu [Enable] (Etkinlestir)

(Bu diigme serbest birakildiginda veya kuvvetlice basildiginda, robot servosu KAPANIR. Jog isletimi yaparken, her zaman bu

[+Y(12)] tusuna basildiginda, kol Y ekseni boyunca
pozitif yonde hareket eder.

[-Y(J2)] tusuna basildiginda, kol negatif yonde
hareket eder.

Calismay kontrol edin ve siradaki sayfaya gecmek
icin bu ekranin sag tstindeki n digmesini tiklayin.
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»m Arag Ayarlama Prosediirii o 00

Robota bir el takildiginda, el ucunun robot kontrol noktasi olarak ayarlanmasi isletimi kolaylagtirabilir.

Bu durumda, robot igin arag verilerinin ayarlanmasi gerekir.

Veri ayarlamanin ti¢ yontemi vardir.

* MEXTL parametresi

» Robot programindaki arag talimati

» M_Tool degiskeni icin bir ara¢ numarasinin ayarlanmasi (MEXTL1'den MEXTL4'e kadar olan parametrelerdeki degerler arag
verileridir.)

[ Arac ayarindan onceki ve sonraki islemler ]

Arac ayarindan once Arac ayarindan sonra
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»m Arag Ayarlama Prosediirii

) ] > Jroc

Bu kisimda, arag ayarlamayi simiile edin.

<PARAVETER>
DATA
([ 100.00

NANE ( MEXTL )
ELE( 3

| DaT4 [ Prev ]

MEXTL parametresini kullanarak bir parametre ayarlamak icin agagidaki caligtirma simtlatoriini kullanin.

<PARAMETER> NAME ( MEXTL )
DATA ELEC3 )
( 100.00 )

DATA 123 CLOSE

Arag ayarlamayi tamamladiniz.

Sonraki ekrana gegmek igin n digmesini tiklayin.

fenmammne] (2] () ) [
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»m El Acma/Kapatma 3 000

Bu kisimda, bir robota baglanan eldeki agma/kapatma islemleri aciklanmaktadir.

El tipi e@itim Unitesi, standart ayar ile dort eli agabilir/kapatabilir. El 1 C eksenine,
el 2 B eksenine, el 3 A eksenine ve el 4 Z eksenine atanir. [+] tusuna basildiginda eller acilir ve
[-] tusuna basildiginda eller kapanir.

El 1'i agmak/kapatmak icin asagidaki caligtirma similatérind kullanin.

<HAND> +(:HAND1 +7 HAND4

+B:HAND2 + X :HANDS

+A:HAND3 +Y . HAND6
176543210 16543210
UT-00DmOmOmOm INSOIOO0O0000

oo N |
Biyitaimis

ve IN-900 el giris sinyalinin ON/OFF durumunu gdsterir.
El 1'i agmak icin [+C] tusuna, kapatmak icin ise [-C]
tusuna basin.

Calismayr kontrol edin ve siradaki sayfaya gegmek icin
bu ekranin sag usttindeki n diigmesini tiklayin.

) DYDY
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»m Elin Hizalanm

0 00

Robota takilan elin durusu, 90 derecelik birimlerle hizalanabilir.

Bu ozellik, robotu mevcut konumun A, B ve C bilesenlerinin 90 derecelik birimlerle en yakin degerlere ayarlandigi konuma

hareket ettirir.

Bir eli hizalamak icin asagidaki calistirma simulatorand kullanin.

<HAND> +(:HAND1 +7 HAND4

+B:HAND2 + X :HANDS

+A:HAND3 +Y . HAND6
176543210 16543210

r-8000 0000000 INNO0000000

GUON N CLOSE |

o

Ims L

El hizalamay: tamamladiniz.

Sonraki ekrana gecmek icin n digmesini tiklayin.
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o | -

@I S5retme

) ] > Jroc

Komut diizenleme ekrani ve konum dizenleme ekrani.

9 a

aamilaLs

Bir robot jog isletimi veya diger yontemlerle bir konuma hareket ettirildiginde, konum program icindeki bir degiskene
ogretilebilir. Ogretme islemi daha dnceden yapildiysa konumun (izerine yazilabilir (diizeltilebilir). Iki 6gretme yéntemi vardir:

Ogretmeyi gerceklestirmek icin, komut diizenleme ekranindaki asagidaki calistirma similatériini kullanin.

<PROGRAN> 1 100%
4 Mov P4

5 Mov P5
6 END

EDIT MEDELETE SESRVEENN [NSERT M TEACH Eog

- \
\

Ogretme islemini tamamladiniz.

Sonraki ekrana gegmek igin u diigmesini tiklayin.

o) (D) (<) () 5]
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>>m_gallsgma Kontrolii (Adim Besleme)

0 00

besleme).

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

[ 22 N EDR z

Adim besleme igletimini kontrol etmek icin asagidaki caligtirma similatértind kullanin.

Bir robot tzerinde otomatik ¢alismayi baglatmadan dnce, programin her adimini yiriterek calismayi kontrol edin (adim

Calisma kontroliinii (adim besleme) tamamladiniz.

Sonraki ekrana gegmek igin o diigmesini tiklayin.

)

) (D] (4] [ 3]
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[ Ozet D) -

Bu bolimde, sunlar 6grendiniz:

* El tipi egitim Unitesi parcalarinin adlan ve islevleri

El tipi egitim Unitesinde jog isletimi

Arag ayarlama proseduri

El agma/kapatma, el hizalama

Calisma kontroli (adim besleme)

Onemli noktalar

Bu bélimde 6grendiginiz icerikler asagida siralanmaktadir.

El tipi egitim Unitesi
parcalannin adlan ve « El tipi egitim Unitesi pargalarinin adlarini ve islevlerini 6grendiniz.
islevieri

El tipi egitim Unitesinde
jog isletimi

« El tipi egitim Unitesiyle jog isletimi ve hareket hakkinda bilgi edindiniz.

Arag ayarlama proseduirii « Arag ayarlama prosediirii hakkinda bilgi edindiniz.

El agma/kapatma,

ARGl * El agmayi/kapatmayi ve hizalamayi 6grendiniz.

Calisma kontroli

(bdien beslérne) « Adim besleme yoluyla ¢alismayi kontrol etmeyi 6grendiniz.
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CITXM oTOMAT

(K CALISMA

0 00

Bolim 5'te robotun otomatik galismasi ele alinmaktadir.
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>}m_(;allstlrm.a Paneli Parcalarinin Adlan ve Islevleri

) ood

Bu kisimda, caligtirma panelinin parcalarinin adlari ve islevleri agiklanmaktadir.
[ Parcalarin adlan ve islevleri ]

Fare imleci tablodaki her bélimiin Gizerine veya calistirma panelinin resmi Gizerine getirildiginde
ilgili parca veya agiklamasi vurgulanir.

Mol ad ) Agkma

| @ || START digmesi || Bu diigme, programi ylritir ve robotu calistinr,
| 2 || STOP digmesi || Bu digme, robotu aninda durdurur. Servo KAPANMAZ |
| @ || RESET digmesi || Bu digme hatalan sifirlar. |
@ Acil durdurma Bu diigme, acil durumlarda robotu durdurur. Servo KAPANIR.
digmesi

Bu diigme, paneldeki ekrarm su sirayla degistirir: "override” —
(5 ||CHNGDISP diigmesi| | “line number” — "program No.”
- "user information” —"manufacturer information”.

Bu diigme, son satirda veya END ifadesinde yiiritilmekte
olan programi durdurur.

8 || END diigmesi

| @ | | SVO.ON digmesi | | Bu diigme servonun gliclind ACAR. (Servo ACILIR.) |
[® ][ svo.oFF diigmesi ||Bu digme servonun giiciinii KAPATIR. (Servo KAPANIR) |

@ STATUS.NUMBER || Alarm No., program Nao., override value (%) vb. gdrintdlenir.
{Ekran paneli)

| qn ||MDE| degistirme tu5u|| Bu dedistirme tusu robotun ¢alisma modunu dedistirir. |

i) || UP/DOWN diigmesi Bu diigme, "STATUS. NUMBER" ekran panelinde
gdrintiilenen aynintilar arasinda yukan veya asadi ilerler.

T/B baglant
@ konektori

| NEY || Arabirim kapag ||USE arabirimi ve pil monte edilir.

Bu diigme, T/B baglantisina dzel bir konektordiir.
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»m Calistirma panelindeki islemler

0 00

Bu kisimda, calistirma panelindeki islemler aciklanmaktadir.

Bu kisimda, caligma hizi ayarinin nasil degistirildigi ve programin nasil baglatildigi bir 6rnekle gosterilmektedir.

Programi baslatmak icin agagidaki calistirma simalatorini kullanin.

edindiniz.

Calistirma panelindeki islemler hakkinda bilgi

Sonraki ekrana gecmek igin u digmesini tiklayin.

=

iy

2
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Bu bolimde, sunlar 6grendiniz:

+ Calistirma paneli parcalarinin adlari ve iglevleri

+ Calistirma panelindeki islemler

Onemli noktalar

Bu bélimde 6grendiginiz icerikler asagida siralanmaktadir.

Caligrma paneli

parcalannin adlan ve * Calistirma paneli pargalannin adlarini ve iglevlerini 6grendiniz.
iglevieri

Calishrma panelindeki
islemler

« Calistirma panelindeki islemler hakkinda bilgi edindiniz.
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CITT s ) oao

Bolim 6'da, robotlarin uzun sureyle sorunsuz kullanilabilmesi icin gereken bakim ve inceleme iglemleri ele alinmaktadir.
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m Bakim ve Inceleme ) 000

Bakim ve inceleme; giinliik kontrolleri ve periyodik kontrolleri igerir. Kontroller, glivenlik ve uzun sireli kullanmim igin
arizalari onlemek adina.

Bakim ve inceleme déngiileri ve kontrol listesi asagida gosterilmektedir.

[ Bakim ve inceleme déngusi ] (RV-2F-Q/D igin)

< Inceleme plani > < Inceleme dénglsindn tahmini >

Bir vardiya igin
8 s/giin = 20 gin/ay = 3 ay = yaklagik 500 s
10 s/giin = 20 giin/ay % 3 ay = yaklasik 600 s

Iki vardiya igin
15 s/gilin = 20 glin/ay * 3 ay = yaklasik 1.000 s

[ Mot]

Yukarnida gosterildigi gibi, iki vardiya igin, 3 aylik inceleme
yapin.

Sirelerin yarisi gegtiginde 6 aylik inceleme ve 1 yillik
inceleme.

3 aylik inceleme | 6 aylik inceleme

B aylik inceleme | 1 yillik inceleme

3 aylik inceleme
_ 3 aylik inceleme | 6 aylik inceleme | 1 yillik inceleme | 3 yillik inceleme

Gahgsma siiresi
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o .
Bakim ve Inceleme

) ood

[ Kontrol gorevi ] (RV-2F-Q/D igin)

< Gunlik kontrol gérevi >

Adim | Kontrol gérevi (aynnti)

| Céziim

Giicli ACMADAN ONCE (Giicli ACMADAN OMNCE asadidakileri kontrol edin.)

1

Robotta gevsemis montaj civatalan olup olmadigim kontrol edin, (Gorsel kontrol)

Civatalan saglamca sikin.

Kapakta gevsek sabitleme vidalar! olup almadi@int kentral edin.  (Gérsel kontrol)

Vidalan saglamca sikin.

Elde gevsek sabitleme civatalart olup olmadidint kontrol edin.  (Gorsel kontrol)

Civatalan saglamca sikin.

2
3
4

Giic kablosunun saglamca baglandigini kontrol edin.
(Gorsel kontrol)

Kabloyu sadlamca baglayin.

Robot ve denetleyici arasindaki kablolarin saglameca baglandigim

kontrol edin. (Gorsel kontrol)

Kabloyu saglamca baglayin.

Robotta catlak ve yabanc madde clmadi@ini ve robot ile etkilesime
neden olan nesneler olmadigim kontrol edin.

Parcalan yenileriyle degistirin veya gecici énlemler
alin.

Robot gévdesinden yad kacad bulunmadi@ini kontrol edin.
(Gorsel kontrol)

Robotu temizleyin ve yad doldurun.

Hava basing sisteminin normal durumda oldugunu kontrol edin.
Hava kacad olmadigini, drene su birikmedigini,
hortumlarin katlanmadi@in ve hava kaynadinin normal durumda
oldugunu kentrol edin.
(Gorsel kontrol)

Su toplanmasi ve hava kagagina karsi Gnlemler
ahin {(veya parcalan degistirin).

Giig ACILDIKTAN sonra (Robotu ACARKEN izleyin.)

1

Robotun glcind ACMANIN anormal calismaya veya sese neden
olmadigimi kentrol edin.

Sorun giderme bdlimine bagvurun.

Calisma sirasinda (kendi programimizi kullamn.)

1

Cahizma noktasinin hizalamasinin bozulmadiging kontrol edin.

Hizalamanin bozulmas dururmunda asagidakileri kontrol edin.

1: Montaj civatalaninin saglam oldugunu kontrol edin,

2: El sabitleme civatalaninin saglam oldugunu kontrol edin.

3: Robotun cevresindeki kilavuzlanin yerinden gikmadigini kontrol edin.

4: Konum diizettilmedigi takdirde, “Sorun Giderme” balimiine
basvurun ve kontrolleri yapip gereken dnlemleri alin.

Sorun giderme balimiine bagvurun.

Anormal calizma veya parazit kontroli yapin. (Gorsel kontrol)

Sorun giderme balimine bagvurun.
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Bakim ve inceleme
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[ Kontrol gorevi ] (RV-2F-Q/D igin)

< Periyodik kontrol listesi >

Adim | Kontrol gérevi (ayninti)

| Coziim

1 ayhk bakim gdrevi

1 | Robot govdesinde kullamilan civata ve vidalann saglam
oldugunu kontrol edin.

Civatalan saglamca sikin.

2 | Terminal blogundaki konektor sabitleme vidalan ve terminal
vidalannin saglam oldugunu kontrol edin.

Vidalan saglamca sikin.

3 | Tim kapaklan gikann ve kablolar Gzerinde sirtiinme ve
yabanci cisimlerden kaynaklanan gizikler clmadigimi kontrol
edin.

Sebehbini aragtinn ve ortadan kaldinn,
Bir kablo kayda deder sekilde hasar gormiisse,
MITSUBISHI servis birimiyle iletisime gegin.

3 aylik bakim gérevi

1 | Zamanlama kayisindaki gerginlidin uygun oldugunu
kontrol edin.

Kayis cok gergin veya cok gevsek ise gerginlidi
ayarlayin.

6 aylik balam gorevi

1 | Zamanlama kayisindaki dis kisminin ¢ok yipranmis
olmadigim kontrol edin.

Digler kayda deger sekilde yontulmus veya
yipranmis ise, kayisi dedistirin.

1 yillik bakim gérevi

1 | Robottaki yedek pilleri degistirin.

Pilleri degistirmek icin bkz "Kisim 6.4 Pil Degistirme
Prosediiri”.

3 yillik balam goérevi

1 | Her eksene ait azaltma dislisine yag uygulayin.

Yaglama islemi icin bkz "Kisim 6.3 Yaglama
Prosediri”.
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@ Filtre inceleme/Temizleme/Degistirme Prosediirii

o oo

Denetleyiciye bir filtre monte edilmistir.

Asadida filtreyi temizleme prosediirii gosterilmektedir.

Filtre inceleme ve temizleme islemlerini

tamamladiniz.

| Sonraki ekrana ge¢mek icin 0 digmesini tiklayin.

< >
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»m Yaglama Prosediiri

o 00

Asagida, yaglama konumlari ve degistirme prosediir gosterilmektedir. (RV-2F-Q/D igin)
(Modele bagh olarak prosedur farklilik gosterebilir. Ayrintilar icin, kullanilan modele ait kilavuzu bagvurun.)

J6 ekseni yaglama noktasi (Disli)

il

J6 ekseni yaglama noktas'FE--e—';" _

(Azaltma dislileri) AGortnami J4 ekseni yaglama noktasi

= 0§
= = o RN

J5 ekseni yaglama noktasi "f

J1 ekseni yaglama noktasi
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»“ Pil Degistirme Prosediirii 3 000

[ Robot kolu ]

Her eksendeki konumu tespit etmek igin robotun icine bir mutlak kodlayici monte edilmistir.

Gug KAPALI iken, kodlayicidaki konum verileri yedek piller ile yedeklenir.

Piller, fabrikadan gonderilirken monte edilir. Bu sarf malzemelerini yaklasik yilda bir kez degistirin.

Piller tukendikten sonra degistirilirse, kisim 6.5'te agiklanan ABS orijin ayari gereklidir.

Pil degistirme prosediiri icin, asagidaki videoyu izleyin.
(Modele bagh olarak prosedur farkhlik gosterebilir. Ayrintilar icin, kullanilan modele ait kilavuzu bagvurun.)
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»m Pil Degistirme Prosediirii 3 000

[ Robot CPU ]

Robot CPU linitesine, programlar ve parametre verileri kaydedilir. Glic KAPALI iken,

robot CPU (initesine kaydedilen programlar ve diger veriler yedek pil ile yedeklenir.

Pil, fabrikadan gonderilirken monte edilir. Bu sarf malzemesini yaklasik yilda bir kez degistirin.

Pili, asagidaki sekilde gosterildigi gibi degistirin.

Pili buradan cikarin ve degistirin.
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>>m Orijinin Sifirlanmasi (ABS Orijin Ayan) 0 o0

Robotun orijin ayarlama iglemi ilk kez yapilirken, MITSUBISHI MELFA endustriyel robot, orijinin kodlayicinin bir donust
icindeki acisal konumunu denge degeri olarak kaydeder. Orijin ayari

ABS orijin yontemi kullanilarak yapilirsa, bu de@er orijin ayarlama iglemlerindeki de@iskenlikleri baskilamak

ve ilk orijin konumunu dogru sekilde yeniden saglamak icin kullanilir.

Pil biterse ve gonderim sirasindaki orijin verileri silinirse, orijinin yeniden ayarlanmasi gerekir. Bu kisimda, sifirlama icin
gereken ABS yontemi anlatiimaktadir.

.

l\ Ny v )
aay - . . : )

ABS yontemiyle orijin ayarlamayi tamamladiniz.

Sonraki ekrana gegmek icin u digmesini tiklayin.

] (2] (4] )

e

e
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>>m Kilavuz Yontemiyle Orijin Ayarlama 9 o0

Bu kisimda, bir orijinin kilavuzlar kullanilarak ayarlanma prosediirti anlatilmaktadir.
Motor degistirildiginde veya robot konumunun hizasi bozuldugunda, orijinin yeniden ayarlanmasi gerekir. Bu kisimda,
sifirlama icin gereken kilavuz yontemi anlatiimaktadir.

Kilavuz yontemiyle orijin ayarlama isleminin ayrintilan icin, asagidaki videoyu izleyin.
(Modele bagh olarak prosedur farkhlik gosterebilir. Ayrintilar icin, kullanilan modele ait kilavuzu basvurun.)
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Bu bélimde, sunlan 6grendiniz:
* Bakim ve inceleme
* Filtre inceleme/temizleme/degistirme prosediri
« Yaglama prosediirt
* Pil degistirme proseduiri
* ABS orijin ayarlama

« Kilavuz yontemiyle orijin ayarlama

Onemli noktalar

Bu bélimde 6grendiginiz icerikler asagida siralanmaktadir.

Satis sonrasi servis

Mitsubishi Electric System & Service Co., Ltd.
tamirat ve inceleme dahil bakim ve servis
islemlerinden sorumlu irtibat noktasi
olacaktir. Litfen yerel Mitsubishi Electric
System & Service Co., Ltd. subenize
basvurun.

Bakim ve inceleme « Bakim ve inceleme dénglileri ve kontrol gérevleri hakkinda bilgi edindiniz.

Filtre inceleme /temizleme
/Jdegistirme prosediri

* Filtre inceleme, temizleme ve degistirme prosedirleri hakkinda bilgi edindiniz.

Yaglama prosediirii * Robotu yaglamay 6grendiniz.

Pil degistirme prosediiri * Robot ve robot denetleyicideki pilleri degistirmeyi 6grendiniz.

ABS orijin ayarlama « ABS yontemiyle orijin ayarlama hakkinda bilgi edindiniz.

Kilavuz Yontemiyle Orijin
Ayarlama

« Kilavuz yontemiyle orijin ayarlama hakkinda bilgi edindiniz.
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Artik MELFA ENDUSTRIYEL ROBOTUN (F SERISI Q TIPI) TEMEL ISLEMLERI VE BAKIMI Kursundaki tiim dersleri
tamamladiginizdan, son teste girmeye hazirsiniz. Ele alinan konulardan herhangi birini tam anlamadiysaniz, litfen bu konulan
gozden gecirmek icin bu firsati degerlendirin.

Bu Son Testte toplam 12 soru (57 madde) yer almaktadir.

Son testi istediginiz sayida uygulayabilirsiniz.

Testin puanlanmasi

Cevabi sectikten sonra, Cevapla diigmesini tikladiginizdan emin olun. Bunun yapilmamasi durumunda test
puanlanmaz.

(Cevaplanmamis soru olarak de@erlendirilir.)
Puan sonuclari
Dogru cevap sayisi, soru sayisi, dogru cevaplarin ylzdesi ve basarili/basarisiz sonucu puan sayfasinda

goruntdlenir.
Dogru cevaplar : 12
Toplam soru : 12 . .. "
Testi gegmek icin, dogru
cevaplarin %60 olmasi gerekir.
Yizde : 100%
Devam Et ‘ ‘ Incele ‘

» Testten ¢ikmak icin Devam Et diigmesini tiklayin.
= Testi incelemek igin Incele digmesini tiklayin. (Dogru cevap kontrolii)
» Testi birkag kez yeniden denemek icin Tekrar Dene diigmesini tiklayin.
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Mitsubishi MELFA endiistriyel robotun konfigiirasyonu

Asagidaki metinde MITSUBISHI MELFA endiistriyel robotun konfigiirasyonu aciklanmaktadir.
Her boslugu uygun bir secenek ile doldurun.

MITSUBISHI MELFA enddistriyel robotun iki serisi vardir: Dikey, cok mafsall tip olan| --Select-- ¥ |ve yatay cok
mafsall tip olan| --Select-- vl
Robot denetleyicinin iki tipi mevcuttur:| ¥ ' bagimsiz robot denetleyicidir ve| ¥ iQ Platformuna uyumlu

denetleyicidir.

Cevapla ] ’ Geri l
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Robot model adi

Her bir teknik dzellige uyan model adlanni secin.

Robot teknik dzellikleri Model adi

Dikey, cok mafsall tip, D tipi, 7 kg yiikleme kapasitesi |_--Select-- |¥|
Yatay, cok mafsalli tip, D tipi, 6 kg ylikleme kapasitesi | —Select- v
E{i}litey; cok mafsalli tip, Q tipi, 7 kg ylkleme kapasitesi, uzun _Select— | v]|
Yatay, cok mafsalli tip, Q tipi, 12 kg ylikleme kapasitesi |_--Select-- | ¥|

Cevapla ] ’ Geri l
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El tipi egitim Gnitesiyle orijin ayarlama

Asagidaki metinde, el tipi egitim Gnitesinin baglanmasi ve el tipi egitim nitesiyle orijin ayan agiklanmaktadir. Her boslugu

uygun bir secenek ile doldurun.

El tipi egitim Unitesi, glc| ¥ | iken baglanmalidir. Gtig| ¥ ve denetleyiciye hicbir el tipi egitim tnitesi bagh

deqgil ise, bir acil durdurma alarmu calar.

Robotu el tipi egitim tnitesi baglanmadan kullanmak icin, el tipi editim Gnitesi yerine birlikte verilen

--Select-- ¥ | baglayin.

Kurulumda, el tipi egitim Unitesiyle| --Select-- | ¥ | (veri giris yéntemiyle) gerekir.

Bu islem, dogru robot kontrolii icin her eksene ait orijinleri belirlemek amaciyla yapilan bir islemdir.

Cevapla ] ’ Geri l
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El tipi egitim Gnitesi dil ayan

2. 1lk ayar ekraninda, 1. Configuration” 6gesini segmek igin [F1] tusuna basin.

Asagidaki metinde, el tipi egitim Gnitesi icin dil ayan agiklanmaktadir. Her bosluk icin uygun bir secenek secin.

1. El tipi egitim tinitesini agmak icin, el tipi egitim tnitesindeki [F1] tusunu ve  --Select-- ¥ birlikte basili tutun.

ogesini secin.

5. Ayan onaylamak icin| --Select-- ¥ basin.

6. Ekrandan ¢ikmak icin [EXE] tusuna basin.

7. Ayan|_ --Select-- | ¥ /icin [F1] tusuna basin.

8. [EXE] tusuna basildiginda, el tipi egitim Gnitesi, ekran ayarlanan dilde goriintiilenerek devreye girer.

Cevapla ] ’ Geri l

3. Gortintiilenen ekranda, dil ayarlama ekranini gértintiilemek icin [F1] tusuna basarak| —-Select--

4. Japoncayi secmek icin, [F1] veya --Select-- | ¥ basin. Bunun tzerine ekranda| ¥ gorintdlenir.
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RT ToolBox2'nin islevieri

Asagidaki tabloda RT ToolBox2'nin islevleri belirtiimektedir.
Dogru agiklamalar icin O, yanhs aciklamalar icin ise x secin.

Islev Cevap

Robot programlan olusturma Y
Robot tizerinde jog isletimi Y
Robot calisma araliginin kontrolii Y
Robotlann ortalama birim tretim stiresinin tahmin edilmesi A8
Robot calisma modlanm manuel ve otomatik arasinda degistirme A8

Cevapla ] ’ Geri l
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RT ToolBox2 calistirma prosediuirti

Asagidaki metinde, RT ToolBox2 ile bir program olusturma ve programi robot denetleyiciye aktarma prosediini
aciklanmaktadir. Her bosluk icin uygun bir secenek secin.

1.| --Select-- | ¥ |'yi devreye sokun.

2. Yeni bir__--Select-- | ¥ olusturun.

3. Proje ayarlama penceresinde, robot denetleyiciyle iletisim kurmak icin iletisim ayanni yapilandinn.

4. Mentden [Offline] — [Program] 6Gelerini secin ve bir program| --Select-- | ¥ icin yeni bir program dosyasi olusturun.

5. Programi kisisel bilgisayara| --Select-—— v,

6. Program bilgisayardan robot denetleyiciye| --Select-—— v,

Cevapla ] ’ Geri l
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El tipi egitim Gnitesi parcalarinin adlan

Asagidaki islemlerde kullanilmasi gereken, el tipi egitim (nitesi parcalannin adlanni secin.

Islem Ad
Robot servosunu durduran ve el tipi egitim Gnitesinin devrede veya
= | --Select-- v |
devre digi olmasina bakilmaksizin robotu aninda durduran diigme.
El tipi egitim Gnitesiyle robot islemlerini etkinlestiren veya etkisizlestiren _Select- v
digme. ' '

Manuel modda bu diigmeye kuvvetlice basildiginda veya serbest
birakildiginda, robot servosu KAPANIR. s =
Robot servosu ACIK durumdayken yapilabilen islemleri gergeklestirmek ' '
icin, bu diigme hafifce basil tutulmalidir.

Bu tuslar, robotun hiz iptalini degistirir. . --Select-- |

Cevapla ] ’ Geri l
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El tipi egitim Gnitesiyle calisma kontroli

Asagidaki metinde, el tipi egitim Unitesiyle bir program kontrol prosediirii agiklanmaktadir. Her bosluk icin uygun bir
secenek secin.

1. Programa ait | --Select-- ¥ lagin.
2. Ekramin alt kismindaki islev meniisiinde "FWD" ve "BWD" 6gelerini gériintilemek igin | --Select-- ¥ basin.
3. Robot servosunu ACIK duruma getirmek icin | —-Select-- ¥ hafifce tutun ve [SERVO] tusuna basin.

4. [F1] (FWD) tusu basili tutulurken imlecin yerlestirildigi adim ytritilir. Calisma devam ederken tus birakildiginda, islem

yarida kalr.

5. Calisma sirasinda, calistirma panelindeki|  --Select-—- | ¥ | LED'i yanar. Bir adimin yiirtittilmesi tamamlandiginda,

[Q4] LED'i KAPANIR ve|  --Select-- | ¥ |LED'i yanar. Tus serbest birakildiginda, el tipi egitim tnitesi ekranindaki

imleg siradaki adima gecer.
*Guvenlik icin, kiictik bir iptal degeri ayarlayin.

6. Bu prosediiri adim adim tekrarlayarak islemleri kontrol edin.

Cevapla ] ’ Geri l
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Calistirma paneli parcalarinin adlan

Asagidaki islemlerde kullanilmasi gereken, calistirma paneli parcalannin adlanni secin.

islem Ad
Robotu gallgt-l.rmal.( icin programlan yuriitdr. _Select-- v]
Programlar siirekli calisma modunda cahsir.
Calismakta olan programi son adimda veya sonlandirma ifadesinde durdurur. --Select-- v
Hatalan temizler. | _Select-- v
Ayrica, program duraklatmay iptal eder ve prgrami
Robotu aninda durdurur. Robot servosu KAPANMAZ. --Select-- Y

Cevapla ] ’ Geri l
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Otomatik calisma prosedirti

Asagidaki metinde, bir robot programinin otomatik calisma prosediiri agklanmaktadir. Her bosluk icin uygun bir secenek
segin.

1. El tipi egitim Gnitesindeki| --Select-- ¥ | "DISABLE" olarak ve denetleyicideki [MODE] dugmesi| --Select- | ¥

olarak ayarlanmahdir.

2. Robot denetleyicideki STATUS NUMBER ekraninda|  --Select-- | ¥ &desini gérintilendigini kontrol edin.

Calisma hizim azaltmak icin [DOWN] digmesine basin.

3. STATUS NUMBER ekraninda|__ --Select-- | ¥ 6gesini goriinttlemek icin [CHNG DISP] digmesine basin.

Otomatik ¢calisma hedef programini gérintilemek icin [UP] veya [DOWN] digmesine basin.
*Program ad secilemiyorsa, robotun durma kosulunu iptal etmek igin [RESET] digmesine basin.

4, [SVO ON] digmesine basin.| --Select-- ¥ ve yesil lamba yanar.

3. --Select-- ¥ |(strekli calisma) baslatmak icin [START] digmesine basin. Sarekli calisma sirasinda [END] digmesine

basilirsa, bir déngl sona erdiginde calisma durdurulur.
6. Robotu yavaslatmak ve aninda durdurmak icin [STOP] digmesine basin. [START] digmesine tekrar basilirsa, otomatik ¢alisma

(tekrarli calisma) yeniden baglar.

Cevapla ] ’ Geri l
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Kontrol gérevi

Asagidaki kontrol gérevleri icin inceleme dongiilerini secin.

Kontrol gérevi Inceleme zamanlamasi

Zamanlama kayisimin gerginligi --Select-- Y
Robot gbévdesinden yag kacag --Select-- Y]
Yedek pillerin degistirilmesi --Select-- Y
Robotta catlak ve yabanci maddeler ve robot ile etkilesime neden olan nesneler —Select-- Y
Her eksenin azaltma dislisinin yaglanmasi —-Select-- Y

Cevapla ] ’ Geri l
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Robottaki pilin degistirilmesi

Asagidaki metinde, robottaki pilleri degistirme prosediirii agiklanmaktadir. Dogru adim numaralanni secin.

v | Eski yedek pilleri sirayla yenileriyle degistirin.
Tdm pilleri ayni anda degistirin.

¥ | Glcd KAPATIN.

¥ | Pil kapagini takin.

¥ | Pil kapagini ¢ikann.

¥ | Tum yedek pillerin yenileriyle degistirildigini kontrol edin.
Eski bir pil yerinde kalirsa, 1s1 tiretebilir ve zarar gérebilir.

Cevapla ] ’ Geri l
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Test Puani

Son Testi tamamladiniz. Sonuglanniz asagidaki alanda gésterilmektedir.
Son Testi sonlandirmak igin, sonraki sayfaya gegin.

Dogru cevaplar :

Toplam soru :

Yizde :

Devam Et incele

Tebrikler. Testi basariyla gectiniz.
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»

MELFA ENDUSTRIYEL ROBOTUN (F SERISI Q TiPl) TEMEL ISLEMLERI VE BAKIMI Kursunu tamamladiniz.

Bu kursa katildiginiz igin tesekkir ederiz.

Derslerden keyif almis olmanizi ve bu kursta edindiginiz bilgilerin
gelecekte sistemlerin konfiglirasyonunda faydali olmasini umarz.

Kursu istediginiz kadar ¢cok gézden gegirebilirsiniz.

 Incele | | Kapat




