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Endiistriyel Robotun

MELFA (FR Serisi R tipi/Q Tipi) Temel
Fonksiyonlarn Ve Bakimi

Bu kursta, MELFA FR Serisi R tipi/Q tipi endustriyel robotun temel
fonksiyonlari ve bakiminin nasil yapilmasi gerektigi aciklanmaktadir.
Ekranin sag Ustindeki ileri butonuna tiklayiniz.

Copyright ©2020 Mitsubishi Electric Corporation. All Rights Reserved.

L(CTS)00707TUR




ﬁﬂ MELFA_Basic_Operations_and_Maintenance(FR_Series_ RO _Type)_TUR —

Bu kursun hedef kitlesi, MITSUBISHI MELFA endistriyel robotu ilk kez kullananlardir ve kurs kapsaminda kurulum, fonksiyonlar
ve bakim konulari islenmektedir.
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m Kursun Yapisi

Bu kursun icerigi asagidaki gibidir.
Bélim 1'den baslamanizi tavsiye ederiz.

B&lim 1 - MITSUBISHI MELFA ENDUSTRIYEL ROBOTUN KONFIGURASYONU

Bu bélimde MITSUBISHI MELFA endistriyel robotun konfiglrasyonu ele alinmaktadir.
B&lim 2 - KURULUM

Bu bélimde, cihazlarin baglanmasi ve bir orijinin ayarlanmasi gibi kurulum islemleri ele alinmaktadir.
B&lGm 3 - PROGRAMLAMA

Bu bélimde programlama yontemleri ele alinmaktadir.

B&lim 4 - ROBOTUN CALISTIRILMASI

Bu bélimde, el paneli dnitesiyle robot islemleri ele alinmaktadir.

B&lim 5 - OTOMATIK CALISMA

Bu bdliimde, robotu otomatik olarak calistirma y&ntemleri ele alinmaktadir.

B&lim 6 - BAKIM

Bu bélimde, bakim ve inceleme yontemleri ele ahinmaktadir.

Son Test

Bu bélimde bélim 1 ila 6'y1 ne kadar anladiginiz kontrol edilmektedir.
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m E-Learning nasil kullanilir? )

Bir sonraki sayfaya gidin Bir sonraki sayfaya gidin.

Bir onceld sayfaya gidin Bir 6nceki sayfaya gidin.

istenilen sayfaya gitmenize olanak saglayan "igindekiler" goriintilenecektir.

Istenen sayfaya gidin

Cc

E-Learning’'den gikan E-Learning'den gikin.

=l 1
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m Kullanim Uyarilan

EGiivenlik Onlemleri

Gercek drlinleri kullanirken, lttfen ilgili kilavuzlardaki gtivenlik dnlemlerini tam olarak okuyun.
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@ MiTsUBISHI MELFA ENDUSTRIYEL ROBOTUN KONFIGURASYONU )

Bu kursta MITSUBISHI MELFA enddstriyel robotun temel fonksiyonlan ve bakimi agiklanmaktadir.
MITSUBISHI MELFA enddistriyel robot elektrik ve elektronik bilesenlerin montaj ve kontrollerinde kullanilir. Ornek olarak
otomobil pargalari, sivi kristal ekran panelleri ve yar iletken plakalann aktariminda kullanilir. MELFA, tretim ekipmanlarini

otomatize ederek yliksek bir katma deger saglayabilir.

Swvi kristal ekran panelleri Yari iletken plakalar
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_ Robot ve Kontrolor Tipleri

[Robot]
MITSUB

ISHI MELFA endistriyel robotun iki tipi vardir: dikey coklu baglanti tipi ve yatay coklu baglanti tipi.

ikey coklu baglant: tipi: RV-FR serisi

1/2
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_ Robot ve Kontrolor Tipleri
RH-12FRH-D RH-20FRH-D

RH-3FRH-D RH-6FRH-D
RH-3FRH-R RH-6FRH-R RH-12FRH-R RH-20FRH-R
RH-6FRH-Q RH-12FRH-Q RH-20FRH-Q

RH-2FRH-Q
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_ Robot ve Kontrolor Tipleri )

[Kontrolor]

Robot kontrolériintin (g tipi mevcuttur: D tipi (bagimsiz robot kontrolérti), R tipi ve Q tipi (iQ Platformuna uyumlu
kontrolér). Robot CPU, D tipi kontrolére entegre edilmistir. Programlanabilir kontrolér ile baglant icin, robot CPU R Tipi ve
Q tipi kontrolérden ayrilir ve programlanabilir kontrolér tabanindaki bir yuvaya monte edilir.

1IQ Platformuyl

Robot kontrolér
CR80O-R
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_ iQ Platform )

iQ Platformu robotlar gibi FA cevre aygitlannin entegre sekilde kontrol edilebilmesini saglar ve tasanim, baslatma, isletim ve

bakimin her asamasinda maliyeti distrtr. Coklu CPU konfiglirasyonunda, FA ekipmaninin uyumlulugu biyik bir dlctide
gelistirilir ve yliksek hizda ytiksek dogruluklu kontrol ve bilgi yonetimi kolaylikla gerceklestirilebilir.

PLC

[Ty

Servo motor

Robot CPU Hareket CPU

iQ Platformuyla uyumlu Griin
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_ Ekipman (Opsiyon ve Cevre Birimleri) Konfiglirasyonu

Asagida, R tipi robot sisteminde ekipmanlarin (opsiyon ve cevre birimleri) konfiglirasyonu g&sterilmektedir.

Fare imleci herhangi bir ekipmanin Gzerine getirildiginde, fonksiyonun aciklamasi gértinttlenir.

Ethernet

Goruntl sistemleri

GOT

Yerlestirilir

Robot CPU
Unitesi
SSCNET M/H S
kablosu

MELSEC-iQ-R serisi

Fonksiyon
genisletme karti

W~ 5

: ‘ Robot kablosu

Tl

Robot

Robot Kontrolori

(Standart konfigiirasyonda kullanilan ekipman)

El paneli tnitesi dontstirme

kablosu
{1}
‘_A-

Enkoder
dagitim Unitesi
IS - S T

1/2

3

Servo sistemleri
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_ Ekipman (Opsiyon ve Cevre Birimleri) Konfiglirasyonu

El paneli Gnitesi
(opsiyonel)

_— ‘ onllllll e ‘

2/2

GOT

Pals enkoder Guvenlik opsiyonlan
R32TB
R33TB R57TB USB kablosu SSCNETI/H
USB haberlesmesi llave eksen
fonksiyonu
Servo
strtcller
{(MR-J4-B)
{Yazilim opsiyonlari}
RT ToolBox3 mini
RT ToolBox3

RT ToolBox3 Pro

Kontrolor koruma kutusu

{Ozellik opsiyonlar)

8=

Kuvvete duyarli senscr seti MELFA-3D Vision
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m Opsiyonlar (RT ToolBox3) )

RT ToolBox3 bir bilgisayar yazihmidir ve sistem kurulumu, hata ayiklama ve calistirma gibi fonksiyonlan destekler.

Bu yazihm, programlan olusturabilmenizi ve diizenleyebilmenizi, bir robot kullanilmaya baslanmadan &nce calisma arahgini
kontrol edebilmenizi, ortalama birim Gretim stiresini tahmin edebilmenizi, robotun etkinlestiriimesi sirasinda hata ayiklama
islemleri yapabilmenizi ve islemler sirasinda durumu ve hatalan izleyebilmenizi saglar.

Robot dinamikleri ve servo tepkileri gibi 6zelliklerin yani sira robot denetleyici emiilasyonu iceren simiilasyon, motor yiikleme,
izleme ve konumlandirma strelerini iceren gercekci similasyonlara izin verir.
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RT ToolBox3 igletim pencereleri
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u Opsiyonlar (RT ToolBox3 Pro) )

RT ToolBox3 Pro'da, robotun kullanimi i¢in gereken 6gretilen pozisyon verileri ve robot isletim programi ¢alisma parcasinin 3D

CAD verileri (*1) SolidWorks® yaziiminda okunarak, mekanik islem durumu ile mekanik islem alani ayarlanarak otomatik olarak

olusturulabilir.
Kompleks bicimli calisma parcasi icin, birden fazla pozisyon 6gretme verisine gerek duyulan sistemin caligmasi otomatize

edilebilir.

*1) SolidWorks” tarafindan okunabilen bigim

o SRR RO B B TR G - 1

Kalibrasyon araci
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EEE onsiyonlar (R56TB) )

R56TB, gelismis robot islemleri icin yeni bir el panel (nitesidir. Kisisel bilgisayar destek yazilimina esdeger izleme islevleriyle,
program diizenleme, parametre ayan ve G/C durum gériintileme kolaylikla gerceklestirilebilir.

Robotun &gretim islemine ek olarak, LCD kullanilir ve izleme islevi, hata ayiklama gibi islemlerde milkemmel performans
gdsterecek sekilde gelistirilir.

TFT renkdi LCD

* Kullanici dostu ekran dizeni igin bir VGA (640=480) tam renkli
dokunmatik panele sahiptir.

« Gdrsel menti ekrani sayesinde gercekgi basit islemler.

USB baglant: arabirimi

USEB bellek baglanarak, calisma sahasinda kisisel bilgisayara gerek

olmadan kontrolér verileri yedeklenebilir.
Program bilgisi, parametre bilgisi ve sistem bilgisi gibi kisisel bilgisayar ile
ayni icerik yedeklenebilir.
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@EYI o5siyoniar (MELFA-3D Vision) )

MELFA-3D Vision, kiiciik olup yiiksek hizda ve yliksek dogrulukta 6l¢tim gerceklestiren, kiigtik robotlar icin kullamilan 3 boyutlu
bir g&riintl sensoridr.

Parca besleyici icin optimum bir yedek gdrevi g&rir.

Orijinal modelsiz tanimlama islemiyle yiksek hizda toplama 6zelligi mevcuttur.

Robot iireticisine 6zel baglanti uyumlulugu
Kontrolér tzerinde standart Gzellik olarak bulunan LAN

araciligiyla dogrudan baglanabilir. Sensor ayan ve isletimi,
ayarlama icin kullanilan kisisel bilgisayar ile kolayca kontrol
edilebilir. isletim sirasinda kisisel bilgisayara gerek yoktur.
Robot ve gériintld sensérinin koordinat kalibrasyon iglevi
standart olarak ytkltdir ve MELFA-BASIC'e eklenen &zel
bir komut kullanilarak kolayca kontrol edilebilir. MELFA-3D Vision

Birden fazla tamimlama y&ntemini destekler

Modelsiz ve model eslestirmeli tanimlama yontemleri
uygulamaya gére kullanilabilir.

= Modelsiz tamma:
Hedef galigma pargasimin modeli kaydedilmeden konum tespit

edilir

= Model eslestirmeli, tanima:
Parganin durugu, 3D-CAD modeli kullanilarak tanimlanir Modelsiz tamima Model eslestirmeli tanima
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m Opsiyonlar (Kuvvete duyarli sensor seti) )

Ele uygulanan kuvvet kullanilarak, kuvvete duyarli sensér insanin yaptigi gibi
birlestirir ve igler.
Az miktarda basing ve kuvvet tespiti gerektiren islemleri gerceklestirebilir. .

Uretim kararhligim artinr

Parca varyasyonu sayesinde konum sapmalar absorbe edilerek ve az - i
miktarda kuvvet uygulanarak, parcalar zarar gérmeden kurulur ve monte ——
edilir. Tekrar deneme islemi sayesinde isletim basansizligi ve isletim
kararhihginda konum mandalini iyilestirir. Glnlik verileriyle kalite
yonetilebilir ve igletim basarisizhginin sebebi analiz edilebilir. =) |
y_—
“.‘ ’

Kompleks montaj ve islemler gergeklestirilir

Az miktarda kuvvet uygulanarak, gérmeden kurulur ve monte edilir.
Temasta kuvvet tespitiyle, isletim yoni ve kuvveti degistirilebilir ve konum
bilgisi ve kuvvet bilgisinin kombinasyonu olan tetikleme kosuluyla kesinti
islemi yurutdlebilir.
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@EXI onsiyoniar (MELSENSOR)

MELSENSOR ag baglantisiyla ve bagimsiz olarak cahstinlabilen kiiclk bir gérintl sensériddr. Sahada otomatik
inceleme, &lglim, tammlama ve diger calismalar icin kullanilabilir.

V'S80 serisi

Kiiciik ve azaltilmis telli bagimsiz tip
+ PatMax Redline (*1) calisma parcasinin ylksek hizda
tanimlanabilmesini saglar.

« Kompakt boyut (31x31x75 mm) sayesinde, dar alanlara, ulasilamaz
yerlere ve rabot eline kurulum mimkdn olur.

+ PoE uygulanmis kablosuz bagimsiz goriintii sensérd.

VST0 serisi

Hafif entegre kompakt boyut
+ PatMax Redline (*1) ile, calisma parcasinin yiiksek hizda
tanimlanmasi mimkin olur.

« Isiklar, lens ve filtreler opsiyonel Grtinlerden secilebilir ve kullanic
uygulamalanna gére 6zglrce kisisellestirilebilir.

« IP67 standardina uygun olup toz ve suya karsi dayanikhdir.

*1: Yikzek hizl ve yikzek dogrulukta diizen eslegtirme algoritmas
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1.3.7 Opsiyonlar (ASLINK) )

MELFA robottaki kablolan azaltmak icin AnyWireASLINK kablo tesisat sistemi kullanilarak, el kablo tesisati sorunlan
coziimlenebilir.

Geleneksel robotun i¢ kablo tesisatina AnyWire 6zel kablo (nitesi baglanarak, robot koluna harici kablo tesisati désenmeden el
icin 256 noktanin her G/C girisi kullanilabilir.

Uygulamadan &nce

Harici olarak désenmis

sok damarhi kablo

Uygulamadan i Dért damarh kablo
Az sayida tel ile
genis dagilim -

Genel amagh kablo
kullanilabilir

A )

performansh
ol

diéseme isleri Baglant:

kesintisi

azalir i
riski azalr

«Cok damarl kabloda sinirs tel sayisi
«Rile kutusu nedeniyle boyut artisi
+Yiiksek agurlik

+Baglant: kesintisi nedeniyle sik sik isin durmas: !‘

E +Daha az tel sayisi ile ¢ok sayida nokta
«Konektir dallaryla basit montaj
+Rile kutusuna gerek yoktur
i +Dahili kablo kullamidigindan disik baglant kesintisi riski
+Sadece ekleme veya cikarma yapilarak basit degigtirme
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m Opsiyonlar (Cok islevli elektriksel el) )

Cesitli islevler ve dizilimler sayesinde yliksek dogrulukta kavrama, konum ve hiz kontroli ile elektriksel el cesitli uygulamalarda
kullanilabilir.

Hava silindiri ile miimkiin olmayan yiiksek performansh igletim kontrolii

Her calisma parcasi icin kavrama kuvveti ve hizim ayarlama

Yumusak calisma parcalan ve agir calisma pargalan gibi kavrama
hedeflerine uygun kavrama diizeni, tork belirtimi ve kavrama hiz ayaryla
ayarlanabilir.

Her calisma parcasi icin isletim konumunun optimum ayan

isletim konumunun belirtilmesiyle birden fazla boyutta farkli calisma
parcalan icin optimum konum belirtilebilir.

Tasima ve kontrol icin kolay uygulama

Kavramanin basarisiz/basansizhigi ve el torku ve konum geri bildirimi ile
calisma parcasi boyutu dlciilerek degerlendirme gibi Grin incelemeleri
icin kullanilabilir.

Basit kontrol
Robot programda calisma parcasinin bigimine gdre igletim konumu ve
kavrama kuvveti kolayca ayarlanabilir.

Basit isletim

El panel tnitesiyle kolayca isletilebilir.
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E 5. sslimiin Gzeti )

Asagida, bu béliimde caligtiginiz konulann bir listesi yer almaktadir.

« MITSUBISHI MELFA endstriyel robotun dizilimi.

« Ekipman (opsiyon ve gevre birimleri) konfiglirasyonu

[Moktalar]

Asagidaki noktalar ¢cok dnemli oldugundan, icerigi konusunda bilgi sahibi oldugunuzdan emin olmak icin litfen
bunlan tekrar gbzden gecirin.

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

R tipi, Q tipi robot « Robot CPU biriminin programlanabilir kontrolére entegre edildigi yeni konsept
robotlar
Denetleyici » Kontrolér, robotlan kontrol eder.

Ug tip mevcuttur: D tipi, R tipi ve Q tipi.
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Bolim 2'de MITSUBISHI MELFA endustriyel robotun ayarlari ele alinmaktadir.
Bolim 2'de, cihazlarin baglanmasi ve bir el paneli tnitesiyle orijinin ayarlanmasi gibi robotun kullanimina dair bilgiler
agiklanmaktadir.

Y 4
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_ Cihazlan Baglama

)

Asagida, robotun bir robot kontrolériine nasil baglandig gosterilmistir. Glc ve topraklama kablolannin robot kontrol6riine nasil

baglandigi gdsterilmektedir.

Bl

Yayli mndela\\,1
Dz rondela \\#

s

Mot) Gimteriben dmek By-dFR dir,
ancak yontem diger
maodeller igin de aymdir

= Robot topraklama kablosu
(Kendiniz hanidayn)

Terminal Eapag.

Mt 1)

!

Robot gowvdesi (tabamin arkasi)
R -2FR, serisi Rv-4FR/TFRS13FR sensi

P —

Toprak kagak iy
kesicisi {MY]

T

PE terminali
Terrminal Kagad

Kontrolarin arkasi

& el
300 ~ 400mn Lla__'j 300 ~ A00mm
L | ¥

Maylon kelepre
K-

300 -~ 400mm

Mot 1) Her zaman terminal kapagini toprak kagak kesicisi zerine takin.

Tek fazh
AC200

ALIN konekiar

Kontrolanin arkasi

ACIN kablosu N
[aksasuar] PE terminali
p— Bl wida
‘H\"‘\T-:rprak kablosu

i PE termimali

Robot CPU Gnitesi

Kentrolarmn an kism Robot CPU sistemi
: 1] = =F il It e
..l"l‘_h I T . NP = _
F '
: OPT1 konektbrl LI —ai
Maylon kalepge SSCNET I kablosu CMT koneklon
Silikon kaucuk
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_ El Paneli Unitesini Baglama

)

El paneli tnitesi, kontrol glicti KAPALI iken baglanmali veya gikanlmalidir. El paneli Gnitesi, kontrol glict ACIK iken baglanir veya

cikanhrsa, acil durdurma alarmi calar.

OTOMATIK mod sirasinda [Enable] diigmesi 3. konumdan 2. konuma gegirildikten (hafifge tutun) sonraki beg saniye icinde

egitim kutusu konektorii cekilerek, el paneli Gnitesi acil durdurma alarmi olmadan kontrolérden gikarilabilir.

Asadida bir el paneli tnitesi baglama prosedtirt gésterilmektedir.

1. Robot denetleyicinin GUC (glic kaynadi) diigmesinin KAPALI oldugu kontrol edin.

2. El paneli tGnitesinin konektdriind, robot kontroléri Gzerindeki el paneli Gnitesi ait konektdre baglayin.

A kisminin ayrintilan

El paneli Onitesine ait konektor

~_ Kilitleme
—dili

El paneli Gnitesi

=Konektdrler baglama proseddrl=

1.Kilitleme dilinin asag katladiqimzdanermin alun.

2.El paneli Gnitesinin konektér gdvdesini tutun ve kontroldr
Ozerindeki konektdre badlayin.

3.El paneli dnitesinin konektérind yerine oturana kadar bastinn.

Kilit dilini asag katlayin,

Bir *tik" sesi konektdnin
yerine cturdugunu
glisterir,

.

Denetleyicideki El tipi egitim Unitesi
konektar konektori Konektor govdesi
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_ El Paneli Unitesi Dil Ayan

Varsayilan dil ingilizcedir.

Bu kisimda, el paneli Gnitesinin dil ayarlannin ayarlanma prosediri gdsterilmistir.
Dil ayarlannin nasil ayarlandigini géstermek icin standart el paneli Gnitesi (R32TB) kullanilmistir.

Konfigurasyon ekranini goruntuleme
v
Dil ayan
v
Ayarlan kaydetme

1.Configuration
2.Com. Information

<> 2

Rset

El paneli tnitesi icin dil ayarini
tamamladiniz.
Sonraki sayfaya geciniz.
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_ Giivenlik Onlemleri icin Ornek )

Robotu kullanmadan &nce, giivenlik énlemleri almak kesinlikle gereklidir.
Robot kontrolérd, kullaniar kablo tesisati terminal blogunda giivenlik énlemi icin iki adet acil durdurma giris devresine sahiptir.
Gulvenlik dnlemleri icin asagida gosterildigi gibi bir devre olusturun.

Al durdurma butonu
(ki kontakl tip)

@ Cere

s T."Bal..ilzdum‘;:na butenu o apg
T Drahili gl 240 ]
i E= e CHUSR11
w35 —ﬁ—-l |'1|"?. | !
3 w23l 1
J T Givenlik h»m!,-prinlr:
‘knpm
= 13,6 Fap disgmesi ginisi i
= . 20,207 i
[ 3%
aw o 2 12 Mod secic butan girigi
—.E-':‘ - 2B/21]
Dhabeli @il durdurma desresi -
10v3 1
26/ ]‘ Acd durdurma pligi
1174
T/ | Mod cikig @ Daba fazla aynrt icin, kullanlan modele ait teknik
Hi!}_g} . dzelliklere ve dikimanliara baswurun.
; ata gikig . an . ' s '
@ Kablo tesisat dsemesi vaparken teknik szellikler
vieva kilavie larda gbisterilen sekilde vapn, Aksi

takdirde, bir anza weya hasar olusahbilir,

*1 CHUSR T Vin iki sistemili cldugunu ve her ginig ve qikg icin ik HH . : : FERTIR
terminale sahip oldudgunu gosterir, ki sistemli baglant gereklidir, . DEI hlll dE"u"r'E iy blr R'ISmI tEEltlEEtlrllmlﬁtlr.
w2 Kontrokire Badglanan 108 vin acil durdairma butanuni gistens '.' Dievre ko F:I},.'EHEI e
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EX 5. sslimiin Gzeti )

Asagida, bu béliimde caligtiginiz konulann bir listesi yer almaktadir.

Cihazlan baglama

El paneli Gnitesini baglama

« El paneli Gnitesi dil ayan

Givenlik dnlemleri icin drnek
[Noktalar]

Asadidaki noktalar ¢cok dnemli oldugundan, icerigi konusunda bilgi sahibi oldugunuzdan emin olmak icin lGtfen
bunlan tekrar gbzden gecirin.

Cihazlan baglama

Cihazlan baglamay! 6grendiniz.

El paneli dnitesini baglama

Robot kontroléri KAPALI iken bir el paneli Gnitesini baglayin veya cikann.

El paneli tinitesi dil ayan El paneli tnitesinin dilleri arasinda gecis yapmayi dgrendiniz.

Giivenlik dnlemleri icin 6mek

Bir robot kullanmak icin, gtivenlik 6nlemleri kesinlikle gereklidir.
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m PROGRAMLAMA

Bolim 3'te MITSUBISHI MELFA endistriyel robot igin program olusturma prosediirii ele alinmaktadir.
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_ RT ToolBox3 Tanitimi )

MITSUBISHI MELFA endiistriyel robot icin programlar gelistirmek amaaiyla “RT ToolBox3" program olusturma ve miihendislik
destek yazilimim kullanin.

RT ToolBox3 bir kisisel bilgisayar yazihmidir ve sistem kurulumu, hata ayiklama ve calisirma gibi asamalan destekler. Bu yazihm,
programlarn olusturabilmenizi ve diizenleyebilmenizi, bir robot kullanilmaya baglanmadan énce calisma araligimi kontrol
edebilmenizi, ortalama birim Gretim sdresini tahmin edebilmenizi, robotun etkinlestirilmesi sirasinda hata ayiklama islemleri
yapabilmenizi ve islemler sirasinda durumu ve hatalan izleyebilmenizi saglar.

[l
WY Apen | Geed Aa) | Wk Comdiral A8 eW

RT ToolBox3 isletim pencerelen
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_ Calisma Alani Olusturma, Haberlesme Ayari (USB) ve Baglanti

RT ToolBox3 kullanmak icin calisma alam olusturma ve haberlesme ayarlan gereklidir.

Bu kursta, USB baglantisiyla iletisim ayan aciklanmaktadir.

Programlanabilir kontroldr CPU ve kigisel
bilgisayann USB ile baglanmadan dnce USB

drivenn yiklenmesi gereklidir.

Aynintilar icin, RT ToolBox3 kilavuzuna basvurun,

I 08 [ NET /10 (H),_ CC-Link IE |
L DCLink
(7 Etharmet i .
o m

)

1 Sl prart PLC kol conmencion
I Serisl port Aooess serial comesnics bon ofer Fation wis PLC modue

3 Serial iport A0cess MNET/ B(HILCC [E afer stabion wia PLC modubs =
A Serinl port Aocess OF Unk ather sinsan v Pl madile

£ Ganal port Acceis Eshamat olher stwben Wi BLE madule

o Gerisd et Aeoomee sl e ko Bon MET | 0(040,CC [F oifrer stabon v PLT mocule

7 Serial port A00ess seral comenc ton -Sshemed piher sibon via FLE module

& el parl Adcsis MNET | b(H)LOC [E-senal commureaton ol stakon wa PLC module

9 Serisl port Aocess MAET | LO(H)LCC [B-50-4nk other wiston va PLC module

10 Seriad port Acuess CT-Link-$ET | W0{M0,CC [E ofver stabion. vin L modue -

Mini-B USE baglants moktas:
[programlanabilic kentrakie CPUY
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_ Proje Olusturma, iletisim Ayar (USB) ve Baglant: )

Home

Tl ERIES
Mi;!mm

Hew

. i A ol 3 iz & v i
Workspace A=
l
21 [@ Factory line 1

| 30 Monitor
1 RCH
[+ 1 Offtine
[ iy Backup
L ¥ Tool
I (i) MELFA-3D Vision
i [0 VO Simulator

Cutpaut

Program olu?tu_rrpa ve iletisim ayarlama
islemlerini tamamladiniz.
Sonraki sayfaya geciniz.
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_ Program Yazma ve Kaydetme

Programlar, RT ToolBox3 ile yazilir ve kaydedilir.

Bu kisimda, bir kisisel bilgisayarda yeni bir robot programi olugturun.

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

4 T

XYZ Alt+X | Joint  Alt+] | Work Coordinate  AlE+W
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_ Program Yazma ve Kaydetme

]

Fasc by horee 1
B 3D Monitor
| RCa
I Cifine
= RvwzFR-D
1 Progeam
- Spline
o Parameter
&y Backup
# Tool
Hi MELFA-3D Vision
O VO Sermsdstor

-

Program yazma ve kaydetme islemlerini tamamladiniz.

Sonraki sayfaya geciniz.
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_ Programlarn KontrolGre Aktarma

)

Bir robot calistirmak icin, olusturulan programin robot kontroldrine kaydedilmesi gerekir.

RT ToolBox3 kullanarak, bir program dosyasini kisisel bilgisayardan bir robot kontrolériine aktarmay 6greneceksiniz.

B Program Manager

L4

}C:¥User9¥l ® @ ®Deask.. ¥Program | ...

) Robot:

1:RC1(CRExx-D) -

Size Date Tim
55 2019/05/08 16!

File List:
[ (select Al

MHame

[] SAMPLE.prg

i b

Delete

‘ | Rename ‘ ‘ Protect ‘

Free: | 222 GB

File Type: |F‘.nbut Program (*.prg) - |

Destination

I Project:

(@ Robot:

File List:

[I(select All)

(1RCL(CR®xx-D) - |

Hame

Size Date

Time

4

Delete

‘ ‘ Rename ‘ ‘ Protect

Free:

File Type:

100 MB

Robot Program (*.prg) ~
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_ Programlarn KontrolGre Aktarma

O | e ERER

.ﬂﬂllﬂt

-Slnl.l.utmr

o & Project: - I Project: -

[C¥Usersie @ @ wéDesk ¥Progam | ... | I (|
CRobot:  LRCI(CRBGD) - < Robot:

Filg List: File Ltz

Cisocnn [ vofen ] Cisvuceay [ Retest |

Mame Siz= Date Time Meme  Si= Dste  Time P
[] TEST.prg 55 2019/05/14 08:58 I 7esT 929 19/05/14 10:18:37 N

~—
o=
—

[ e [ lame

Fie Type: | Robot Program (*.0rq) - | He Type:  Robot Program (*.prg) -

| o |

2 & Factory line 1
B =D Monitor
B RCa
1 Offline
1 B4 Online
RV-2FR-D
B Operstion Panel
I £l Program
' Spline
[+ [O Pararneter
I+ [ Monitor
[ 5,@ Maintenance
I i Board
4y Backup
% Tool
I+ EJf) MELFA-3D Vision
[+ [0 WO Simulator

Output

Program aktarma islemini tamamladiniz.
Sonraki sayfaya geginiz.
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E 5. sslimiin Gzeti )

Asagida, bu béliimde caligtiginiz konulann bir listesi yer almaktadir.

« RT ToolBox3 Tanitimi
« Calisma alani olusturma, haberlesme ayan (USB) ve baglanti
» Program yazma ve kaydetme

» Programlan kontrolére aktarma

[Noktalar]

Asadidaki noktalar ¢cok dnemli oldugundan, icerigi konusunda bilgi sahibi oldugunuzdan emin olmak icin lGtfen
bunlan tekrar gbzden gecirin.

RT ToolBox3 Tanitimi

Bu yazilim sistem kurulumu, hata ayiklama ve calistirma dahil tim asamalan
destekler.

Calisma alani olusturma,
haberlesme ayan (USB} ve
baglant:

Caligma alani olusturma ve haberlesme ayarlama islemlerini 6grendiniz.

Program yazma ve kaydetme

Program yazma ve kaydetme islemlerini 6grendiniz.

Programlan kontrolére
aktarma

Bir programi kisisel bilgisayardan bir robot kontrolére aktarmayi 6grendiniz.
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ROBOTU CALISTIRMA

Bolim 4'te, el paneli Gnitesiyle robot iglemleri ele alinmaktadir.
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_ El Tipi Egitim Unitesi Parcalarinin Adlan ve islevleri )

Bu kisimda, el paneli Gnitesinin (R32TB/R33TB) parcalanimin adlan ve islevleri agiklanmaktadir.

[Parca Adlar ve islevleri]

Fare imleci tablodaki her b&limiin Gzerine veya el paneli Gnitesinin resmi Gzerine getirildiginde ilgili parca veya agiklamasi
vurgulanir.

.l [Emergency stop] butanu | | Robot servasu OFF duruma geger ve l;all;ma aninda durdurulur.
@l[Emble{Dlsahle] butonu ||Bu buton el paneli initesiyle rabot iglemlerini etkinlestirir veya etkisizlestirir. |
Etkinlegtirme kolu [EnablefCrisable] butonu etkinlestirldiginde ve bu kol serbest birakildiginda veya kol
i3 konumiu kol) tamamen cekildiginds, servo KAPANIR ve calismakta olan robot aninda durur.
|LCD ekran paneli | |Fh:||::-|:>t durumu ve gesitli meniiler garintilenir, |
|Durum giisterge lambas: | |Rn:\|:>|:>t weya T/B'nin durumunu gérintiileyin. |
[B][[F11. 121, [F31 [Fa] tusu | |0 anda LCD'de gérintilenmekte alan her bir igleve karsiik gelen islevi yinitir. |
[FUNCTION] tusu :;;iii?;&iiﬂgm:m sinda gegis yapar ve [F1]. [F2], [F3] ve [F4] tuslanna
@l [STOF] tusu | |Bu tug, programi durdurur ve robotu yavaglatarak durma noktasima getirir. |
[@)][rovRD1I[OVRDA] tusu ||Bu tusler, robotun he iptalini degistirir. |
Ei%?]lliﬂ‘!:rzg:s::j ql-i"{gji}}ib Robotu jog moduna gore hareket ettirir ve sayisal degeri girer. |
@l[ﬂ ERWO] tusu | |[Enable] butonu hafifce basiyken bu tusa basild@nda, robot servosu ON duruma getirilir. |
@l[MGNITD R] tusu | |M|:un itdr moduna gecilir ve monitr meniisl gorimtilenir. |
|[J{Jl!ﬂ tusu | |Jc|g maduna gegilir ve jog isletimi gérintilenir. |
@l[HAND] tusu | |E| moduna gecilir ve el igletimi gérintilenir. |
[CHARCTER] tusu Eraar;h‘tj; geuﬁnylir;;:;%nl;:ieglﬁtm rwe sayilar ile alfabetik karakterler
|[F!E5I-_"I] tusu | |Bu1:u$ hatalan sfifar. Bu tusa ve [EXE] tusuna basidiginda program sifirlama yirdtilir: |
|ﬁ|| [T [=1[=] tusu | |imleci her yénde hareket ettirir. |
|[C LEAR] tusu | |imlel; komumundaki bir karakteri. |
|[EXI:"_| tusu ||Giris islemi sabittir. Bu tus basihyken, robot direkt modda hareket eder. |
SayyKarakter tusu E:?ralﬂglrsl veya ttalra kter girigi etkin iken bu tuza basildiginda bir say veya
garuntilenir.
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_ El Paneli Unitesinde Jog Modu ) 1/2

Bu kisimda, robotun diizgin caligugim kontrol etmek icin el panel Gnitesini kullanarak robotu manuel hareket ettirin.

Bir robotta manuel hareketin gerceklestirildigi moda "jog modu” denir. Bu mod, her ekseni hareket ettiren MAFSAL jogu, robotu
baz koordinat sistemi boyunca hareket ettiren XYZ jogunu, robotu arag koordinat sistemi boyunca hareket ettiren ARAC jogunu
ve robotu dairesel ark boyunca hareket ettiren SILINDIR jogunu icerir.

Bir robotu manuel olarak (jog modunda) calistinrken, el panel tnitesinin arkasinda bulunan 3 konumlu [Enable] kolunu hafifce
cekin.

(Bu kol serbest birakildiginda veya kuvvetlice cekildiginde, robot servosu KAPANIR. Jog isletimi yaparken, her zaman bu kolu
hafifce cekin.)

El paneli Unitesini

etkinlestirme
v

Servo ACIK
v

<HAND> +C:HAND1 +Z:HAND4 JOG ekranini gorintileme
=+ B HAND2 + X HANDS v
+A:HAND3 +Y:HAND6 [ Calisma kontroli u
16543210 176543210 S

wT-%0000000000 INOOO0OOooo

B [OMEN oo .

R = R =] RAND
wil HANBF i e
A HANBY 47 HA

E
TEEATINID FTEGAI200
W-Me0 0000000 I-m0D00ooo0
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_ El Paneli Unitesinde Jog Modu

<HAND> +C:HAND1 + 7 :HAND4

=+B:HAND2 =+ X:HANDS

+A:HAND3 =+ Y:HAND6
16543210 76543210
ouT-9000 0000000 INvOoDoooooo

EGE OE oo N

=C W1
=0 ey
=4 a3

0oo0ao v

El paneli Gnitesini
etkinlestirme
v
Servo ACIK
v

v

JOG ekranimi gorintileme

\

| Calisma kontroli

)

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

sayfaya geciniz.

2/2
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_ Arac¢ (Tool) Ayarlama Prosediirii )

Robota bir el takildiginda, el ucunun robot kontrol noktasi olarak ayarlanmasi igletimi kolaylastirabilir.
Bu durumda, robot icin arag verilerinin ayarlanmasi gerekir.
Veri ayarlamanin Gg yontemi vardir.

« MEXTL parametresi
» Robot programindaki arag talimati

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

[Arag ayanndan &nceki ve sonraki iglemler]

Arag ayanndan &nce Arag ayanndan sonra
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_ Arac (Tool) Ayarlama Prosediirii (Parametre MEXTL Talimatiyla Ayarlama)

Bu kisimda, arag ayarlamayi simile edilecektir.

([ El paneli Unitesini etkinlestirme
v
Parametre ekramimi géruntileme
v
<PARAMETER> NAME ( MEXTL ) Parametre ayarlama
DATA ELE(3 )
(100 )
123
8 s

Arag ayarlamayi tamamladiniz.
Sonraki sayfaya geciniz.
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_ Arac (Tool) Ayarlama Prosediirii (Robot Programinda Arag Talimatiyla Ayarlama) )

Bu kisimda, robot programinda arag talimatiyla ayarlama prosedirii aciklanmaktadir.
Asagidaki sekilde, Z ekseninin ayar degeri 0 mm'den 100 mm'ye degistirildigindeki ayar gosterilmektedir.

[0 rogam sacisanmcors v N

1

IK

Sembol Aciklama

Tool{0,0,100,0,0,0)

[ =

o=l BN

X X ekseni ydniine hareket mesafesi (birim: mm)

Y Y ekseni y&niine hareket mesafesi (birim: mm)

z Z ekseni yoniine hareket mesafesi (birim: mm)

A X ekseninin merkezi baz alinarak déntis (birim:
derece)

B Y ekseninin merkezi baz alinarak dénis (birim:
derece)

- Z ekseninin merkezi baz alinarak dénis (birim:
derece)
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_ Arac (Tool) Ayarlama Prosediirii (M_Tool Degiskeni icin Arac Numarasini Ayarlama) )

Bu kisimda, M_Tool degiskeni icin arag numarasini ayarlama prosediri agiklanmaktadir.
Asagidaki sekilde, Z ekseninin ayar degeri 0 mm'den 100 mm'ye degistirildigindeki ayar gosterilmektedir.
Asagidaki sekilde, arag verileri arag numarasi 1'in degeri (MEXTL1) dogrulanarak degistirilmistir.

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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_ El Acma/Kapatma )

Bu kisimda, robota baglanan eldeki agma/kapatma iglemleri aciklanmaktadir.
El paneli tnitesi, 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 kapatilir.

El panel Unitesini etkinlestirme
v

El ekranini gorintileme
v

<HAND> =+ C:HAND1 +Z:HAND4 Calisma kontrolu
+B:HAND2 =+ X:HANDS
=+ A:HAND3 +Y:HAND6
176543210 76543210
UT-900OmOmOmOm IN0DO000000

SAFE ALIGN CLOSE
HND

W-mOs0eoe0e MODD0o000D

Islemi sonlandirmak icin, sonraki
sayfaya geciniz.
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_ El Hizalama )

Robota takilan elin durusu, 90 derecelik birimlerle hizalanabilir.
Bu 6zellik, robotu mevcut konumun A, B ve C bilesenlerinin 90 derecelik birimlerle en yakin degerlere ayarlandigi konuma
hareket ettirir.

f El paneli Gnitesini etkinlestirme A
v
Servo ACIK
v
<HAND> +C:HAND1 +Z:HAND4 El ekranini gorintileme
:tB:mgg =+ X:HANDS v
+A: =+ Y:HAND6 El hizal
76543210 76543210 e J

uT-30000000000 INVOD0O000aa0

| SAFE [l ALIGN RNV J CLOSE

~—

El hizalamayi tamamladiniz.
Sonraki sayfaya geciniz.
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O )

Bir robot jog isletimi veya diger yoéntemlerle bir konuma hareket ettirildiginde, konum program icindeki bir degiskene
dgretilebilir. Ogretme islemi daha énceden yapildiysa konumun lizerine yazilabilir (diizeltilebilir). iki 5§retme yéntemi vardir:
Komut diizenleme ekrani ve konum dizenleme ekrani.

Adim numaras: giris ekranin gc’nﬂrltl:jlemeW
b, 4
Dogrulama ekranini gérintileme

h 4
[ Mevcut konumu kaydetme |

CPROGRAM> 1 100%
4 Wov P4

_SMWoyPS |
6 END

EDIT EDELETE pummpxum INSERT | TEACH B4

Ogretme islemini tamamladiniz
Sonraki sayfaya geciniz.
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4.7 Calisma Kontrolii (Adim Besleme) )
Bir robot lizerinde otomatik caligmay: baglatmadan &nce, programin her adimini ytriterek calismayi kontrol edin (adim
besleme).

8 N
El paneli unitesini etkinlestirme
v
Servo ACIK
v
<PROGRAM> 1 100% Adim besleme ]
1 Mov P1 o
2 Mov P2
3 Mov P3
4 Mov P4
122 N EKIN-
r N

Calisma kontrolini (adim besleme)
tamamladiniz.
Sonraki sayfaya geginiz.
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_ Bu Béliimiin Ozeti )

Asagida, bu bélimde calistiginiz konulanin bir listesi yer almaktadir.

« El paneli dnitesi parcalannin adlan ve islevleri
+ El paneli dnitesinde jog modu

« Arac (Tool) ayarlama prosediri

« El agma/kapatma, el hizalama

» Cahsma kontroll (adim besleme)

[Noktalar]

Asagidaki noktalar ¢cok dnemli oldugundan, icerigi konusunda bilgi sahibi oldugunuzdan emin olmak icin litfen
bunlan tekrar gdzden gecirin.

El paneli dnitesi parcalannin
adlan ve iglevleri

El paneli tinitesi parcalanmin adlarini ve islevlerini 6grendiniz.

El paneli tinitesinde jog
modu

El paneli tinitesiyle jog modu ve hareket hakkinda bilgi edindiniz.

Arag {Tool) ayarlama
prosediini

Arag ayarlama prosediiri hakkinda bilgi edindiniz.

El agma/kapatma, el hizalama El agmayi/kapatmayi ve hizalamayi 6grendiniz.

Caligma kontrold (adim
besleme)

Adim besleme yoluyla ¢alismayi kontrol etmeyi 6grendiniz.
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@B oomATiK cALISMA

Bolim 5'te robotun otomatik calismasi ele alinmaktadir.
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_ Calistirma Paneli Ekraninin islevi

Bu kisimda, el paneli Gnitesinin (R32TB/R33TB) calistirma ekranindaki islevler aciklanmaktadir.

[B&ltimlerin Adlari ve Islevleri]

Fare imleci tablodaki her b&limiin Gzerine veya calistirma paneli ekraninin resmi tizerine getirildiginde ilgili bolim veya

agiklamasi vurgulanir.

<OPERATION> 100%  Auto
PROGRAM NAME :: STEP -

. PRGZ .00001
STATUS ST0P_HoDE- N

<OPERATIOND 100% _ Auto
PROGRAM NAWE STEP:
. PRG2 i 00007

STATUS: STOP; MODE: CONT:

| svon fsvorr IEEM  J coss B

Ayarlama hizi

Ayarlama hizini gorintdler.

Kontrolorin modu

Kontrolérin modunu gériintdler.

Program adh

Secilen program adini gdrantaler.

Program ylrltme durumu

Program ylrltme durumunu gérintdler.

Yiurdtmedeki adim numarasi

Yuritilmekte olan adim numarasini gorintiler.

Isletim modu

Isletim modunu gdrintiler.

START

Program yardtme baslangici veya program durdurma sirasindaki ekrani
<5TARTING PROGRAM> yeniden baslatma ekranina gegirir.

CONT. / CYCLE.

Isletim modunu degistirir.

RESET

ile alarm verir,

Program duraklatmay iptal eder ve alarm oldugunda program sifirlama

1/2
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_ Calistirma Paneli Ekraninin islevi

Baslatilacak programi segin,
CHOOSE
<PROGRAM CHOICE> ekranina gegis yapar.
SV.ON / 5V.OFF Servoyu ACAR/KAPATIR.
CLOSE <QPERATION> ekrarmini sonlandinr (T/B'den baslatma islemini sonlandinr),

2/2
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_ Operasyon Panelindeki islemler )

Bu kisimda, calistirma panelindeki islemler aciklanmaktadir. Bu kisimda, calisma hizi ayarninin nasil degistirildigi ve programin
nasil baslatildigi bir 6rnekle gdsterilmektedir.

rProgram se¢me ekranini gc’>rurm’1l(-?me1
A v
COPERATION> 0%  Auto i e
PROGRAM NAME : STEP : Program se¢me
PRG2 00001 v
Servo ACIK
STATUS: RUN MODE: CYCLE Y
123 b Otomatik islevtimi baslatma
 Blyltilmi u Modu degistirme |
S?AIUS& 3 WO0E
[ Y

Calistirma panelindeki islemler
hakkinda bilgi edindiniz.
Sonraki sayfaya geciniz.
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@& 5. sslimiin Gzeti )

Asagida, bu béliimde caligtiginiz konulann bir listesi yer almaktadir.

« Calistirma ekraninin islevi

« Calistrma ekranmindaki iglemler

[Moktalar]

Asagidaki noktalar ¢cok dnemli oldugundan, icerigi konusunda bilgi sahibi oldugunuzdan emin olmak icin litfen
bunlan tekrar gbzden gecirin.

Calistirma ekraninin iglevi « OPERATION ekranindaki islevler hakkinda bilgi edindiniz.

Calistirma ekranindaki
iglemler

« OPERATION ekranindaki islemler hakkinda bilgi edindiniz.
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TN BAKIM 4

Boliim 6'da, robotlarin uzun sireyle sorunsuz kullanilabilmesi icin gereken bakim ve inceleme islemleri ele alinmaktadir.
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_ Bakim ve inceleme )

Bakim ve inceleme bashgs; giinliik ve periyodik kontrolleri icerir. Kontroller, glivenlik ve uzun sireli kullanimda anzalarin éniine
gecmek icin gereklidir.

Bakim ve inceleme dé&ngiileri ve kontrol listesi asagida gosterilmektedir.

[Bakim ve inceleme dongusu] (RV-2FR-R/D igin)

<inceleme plani> <inceleme déngisiniin tahmini>

Tek vardiya icin
8 s/gln = 20 glin/ay = 3 ay = yaklasik 500 s

OHr
10 s/gin = 20 gln/ay = 3 ay = yaklasik 600 s
Cift vardiya icin
500Hr 3 ayik inceleme 15 s/gun = 20 gln/ay = 3 ay = yaklasik 1.000 s
[Not]
Yukarida gosterildigi gibi, cift vardiya igin, stirelerin yarisi
gectiginde 3 aylk inceleme, 6 aylik inceleme ve 1 yillik
1,'DUUHT 3 Ey"llk inceleme | B Byllk I-m:ﬂlem iﬂceleme },raplnl

3 aylik inceleme

3 aylik inceleme | & aylik inceleme | 1 yillik inceleme

3 aylik inceleme | 6 aylik inceleme | 1 yllik inceleme | 3 yillik inceleme

Cahgma suresi
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_ Bakim ve Inceleme

[Kontrol gGrevi] (RV-2FR-R/D igin)

) 172

<Glnlik kontrol listesi=

Giicd ACMADAN OMNCE (Glci AGMADAN ONCE asagidakileri kontrol edin.)

1

Robotta gevsemis monta] civatalan olup olmadigim kontrol edin. (Gérsel kontrol)

Civatalan saglamca sikin.

2

Kapakia gevsek sabitleme vidalan olup olmadigini kontrol edin. (Garsel kontrol)

Vidalan sadlamca sikan.

Elde gevsek sabitleme civatalan olup clmadigini kontrol edin. (Gdrsel kontrol)

Civatalan saglamca sikin.

Gig kablosunun sadlamca badlandidim kontrol edin. (Garsel kontrol)

Kabloyu saglamca badlayin.

Robot ve kontroldr arasindaki kablolann saglamea baglandigim kontrol edin.
(Garsel kontrol)

Kabloyu saglamca badlayin.

Robotta gatlak ve yabanc madde olmadidini ve robot ile etkilesime neden olan
nesneler clmadigini kontrol edin.

Pargalan yenileriyle degistinn vaya gegici nlemler alin,

Robot gdvdesinden yad kagadi bulunmadigini kontrol edin. (Gdrsel kontrol)

Robotu temizleyin ve yagd doldurun.

Hava basing sisteminin normal durumda oldudunu kontrol edin. Hava kagad
olmadidini, drene su birikmedigini, hortumlann katlanmadidin ve hava kaynadinin
normal durumda oldudgunu kontrol edin.  (Gorsel kontrol)

Su toplanmasi ve hava kagadina karsi dnlemler alin (veya pargalan
dedistirin).

Glg AGILDIKTAN sonra {Robotu ACARKEN izleyin.)

1

Robotun gigd ACILDIKTAM sonra anormal ¢alisma veya anormal ses olup
olmadigini kontrol edin.

Sorun giderme bélimine bagvurun.

Calisma sirasinda (kendi programimai kullanin.)

1

alisma noktasinin hizalamasinin bozulmadigin kontrol edin.
Hizalamamin bozulmas durumunda asadidakileri kontrol edin.

A KAt

PPNPTET Sy T ey, [Poppey U Teapey e - T | Py P

Sorun giderme bdlimiine bagvurun,
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_ Bakim ve Inceleme

2/2

Galisma sirasinda (kendi programimazi kullanin.)

1 Calsma noktasimin hizalamasinin bozulmadigine kontrol edin.

Hizalamanin bozulmasi durumunda agadidakileri kontrol edin.

1: Montaj] civatalannin saglam olup olmadigim kontrol edin.

2: El sabitlemne civatalannin saglam olup clmadi@in kontrol edin.

3: Robotun gevresindeki kilavuzlann yerinden gikmadi§in kontrol edin.

4: Konum dizeltilmezse, "Sorun Giderme® balimdne bagvurun ve kontrol yapin
ve dnlemler alin.

Sorun giderme bélimine bagvurun.

2 Anormal galigma veya parazit kontrold yapin. (Gorsel kontrol)

Sorun giderme bélimidne bagvurun.
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_ Bakim ve Inceleme )

[Kontrol gGrevi] (RV-2FR-R/D igin)

<Periyodik kontrol listesi>

1 aylik bakim sirasinda incelenecekler

1 Robot gdvdesinde kullarulan civata ve vidalann sadlam olup olmadidim kontrol Civatalan sadlamca sikin.
edin.
2 Terminal blogundaki konektdr sabitleme vidalan ve terminal vidalannin saglam Vidalan saglamca sikin.

olup olmadigim kontrol aedin.

3 Tim kapaklan gikanin ve kablolar Gzerinde slrtdnme ve yabanc cisimlerden Sebebini aragtinn ve ortadan kaldinn.
kaynaklanan gizikler olmadidini kontrol edin. Bir kablo kayda deger sekilde hasar gdrmisse, MITSUBISHI servis
birimiyle iletigime gegin.

3 aylik bakim sirasinda incelenecekler

1 Zamanlama kayizindaki gerginlidin uygun olup olmadigin kontrol edin. Kays qok gergin veya qok gevsek ise gerginligi ayarlayin.

6 ayhk bakim sirasinda incelenacekler

1 Zamanlama kayisindaki dis kisminin gok yipranmig olup olmadidin kontrol edin. Disler kayda deger sekilde yontulmus veya yipranmis ise, kayisi
dedistirin.

1 yillik bakim sirasinda incelenecekler

1 Robottaki yedek pilleri degistirin. PFillen degistirmek igin bkz "Kizim 6.4 Pil Dedistirme Proseddrd”.

3 yillik bakim sirasinda incelenecekler

1 Her eksene ait azaltma dislisine yag uygulayin. Yadlama islemi igin bkz "Kisim 6.3 Yaglama Prosedird®.
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_ Filtre inceleme/Temizleme/Degistirme Prosediirii

Kontrolore bir filtre monte edilmistir.

Filtre inceleme ve temizleme
islemlerini tamamladiniz.
Sonraki sayfaya geciniz.




m MELFA_Basic_Operations_and_Maintenance(FR_Series_ RO _Type)_TUR

_ Yaglama Prosediirii

Asagida, yaglama noktalan ve degistirme prosediirli gosterilmektedir.
(Modele bagh olarak prosedr farkhihk gosterebilir. Aynintilar icin, kullanilan modele ait kilavuza basvurun.)
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_ Pil Degistirme Prosediirii

[Robot kolu]

Robotun her bir eksenine robotun konum bilgisini almak i¢in mutlak kodlayici monte edilmistir.
Gug KAPALI iken, kodlayicidaki konum verileri pillerde tutulur.

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

Piller tiikendikten sonra degistirilirse, kisim 6.5'te agiklanan ABS orijin ayar gereklidir.

Pil degistirme prosedri icin, asagidaki videoyu izleyin.
(Modele baglh olarak prosediir farklilik g&sterebilir. Aynntilar icin, kullanilan modele ait kilavuza bagvurun.)
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_ Orijinin Sifirlanmasi (ABS Orijin Ayari) ) 1/2

Robotun orijin ayan ilk kez yapildiginda, MITSUBISHI MELFA endistriyel robotu, kodlayicinin bir déniist icindeki baslangic
noktasinin agisal konumunu ofset degeri olarak kaydeder. Orijin ayari, ABS orijin yontemi kullanilarak gerceklestirilirse, bu deger
orijin ayan islemlerindeki varyasyonlari bastirmak ve baslangic konumu dogru sekilde tammlamak icin kullanihir.

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

4 D
ORIGIN/BRK ekranini goruntileme

v
ABS yontemini segme
v
Orijini girme
v
Orijini ayarlama |

<ORIGIN> ABS COMPLETED

ABS yontemiyle orijin ayarlamayi
tamamladiniz.
Sonraki sayfaya geciniz.
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_ Orijinin Sifirlanmasi (ABS Orijin Ayari)

rORIGIN/BRK ekranini gorantileme
v
ABS yontemini segme
v
Orijini girme
, 4

N\

Orijini ayarlama

<ORIGIN> ABS COMPLETED

ABS yontemiyle orijin ayarlamayi

tamamladiniz.

Sonraki sayfaya geciniz.

2/2
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_ Kilavuz Yontemiyle Orijin Ayarlama )

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

Kilavuz yéntemiyle orijin ayarlama isleminin ayrintilari icin, asagidaki videoyu izleyin.
(Modele baglh olarak proseddr farklilik gésterebilir. Aynintilar icin, kullanmilan modele ait kilavuza bagvurun.)

T8 Y A i
Wst¢ 9 ?Jeu

PIBTEe-1" )
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6.7 Bu Béliimiin Ozeti ) 12

Asagida, bu béliimde calistiginiz konulann bir listesi yer almaktadir.

+ Bakim ve inceleme

Filtre inceleme/temizleme/degistirme prosediri

» Yaglama proseduri

Pil degistirme proseddr( Satis sonrasi servis
Mitsubishi Electric System & Service Co,, Ltd. tamirat ve
inceleme dahil bakim ve servis iglemlerinden sorumlu irtibat

» Kilavuz yéntemiyle orijin ayarlama noktasi olacaktir, Litfen yerel Mitsubishi Electric System &
Service Co., Ltd. subenize bagvurun.

ABS orijin ayarlama

[Noktalar]

Asagidaki noktalar ¢cok dnemli oldugundan, icerigi konusunda bilgi sahibi oldugunuzdan emin olmak igin litfen
bunlan tekrar gdzden gecirin.

Bakim ve inceleme ddngdleri ve kontrol gérevleri hakkinda bilgi edindiniz.

elemefte eme/ded » Filtre inceleme, temizleme ve degistirme prosedirleri hakkinda bilgi edindiniz.
DO []

glama prosed » Robotu yaglamayi égrendiniz.
Pil degistirme prosec » Robot ve robot denetleyicideki pilleri degistirmeyi 6grendiniz.

ABS yontemiyle orijin ayarlama hakkinda bilgi edindiniz.
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6.7 Bu Béliimiin Ozeti

2/2

Kilavuz y6ntemiyle orijin + Kilavuz yontemiyle orijin ayarlama hakkinda bilgi edindiniz.

ayarlama
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Test Son Test )

Artik MELFA (FR Serisi R tipi/Q Tipi) Temel Fonksiyonlan Ve Bakimu Kursunun tiim derslerini tamamladiginiza gére, son teste
girmeye hazirsiniz. Anlatilan herhangi bir konudan emin degilseniz, litfen bu firsati o konulan incelemeye ayirin.

Bu Son Testte toplam 12 soru (57 6ge) vardir.
Son teste istediginiz kadar girebilirsiniz.

Skor sonuclan
Dogru cevap sayisi, soru sayisi, dogru cevap ylzdesi ve gegme/kalma sonucu skor sayfasinda goriinecektir.

1 2 3 4 2 & T & ¥ EL] i1
Veeriaden Dene Taat 1 3 . - o Toplam sone 28
Test W | W W | Dedns oraple 22
Teut 3 o
Teit 4 | vicde: 79 %
Teit § o L f "ﬁ,
Veerden Diene Teitd o 2 . T
Teat 7 ArArar Testi gegmek igin, dogru
Teatd : LA AR cevaplann %60 olmas gerekir,
Tt s
Yerkden Dene Test 10 . | I | I |
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Test Son Test 1 )

Asagidaki metinde MITSUBISHI MELFA endistriyel robotun konfiglrasyonu agiklanmaktadir. Her boslugu uygun bir segenek ile
doldurun.

= MITSUBI5SHI MELFA endistriyel robotun iki tipi vardir: (Q1), dikey, cok mafsall tip ve (Q2), yatay cok mafsalh tip.

* Robot kontrolGriindn iki tipi meveuttur: (Q3), bagimsiz robot kontroldr ve (Q4), 1Q Platformuna uyumlu kontrolér.

Q1 Uygun sézcligl veya ibareyi secin v,
Q2 Uygun szcligi veya ibareyi segin v,
Q3 Uygun sdzcligl veya ibareyi secgin &
Q4 Uygun sézcligl veya ibareyi secin o
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Test Son Test 2 )

Her bir teknik dzellige uyan model adlarim segin.

Robot teknik Szelliklen Medel adh
Dikey, cok mafsall tip, D tipi, 7 kg yikleme kapasitesi Qi
Yatay, ok mafsalli tip, D tipi, 6 kg yikleme kapasitesi a2
Dikey, cok mafsall tip, R tipi, 7 kg yikleme kapasitesi, uzun kol a3
Yatay, ok mafsall tip, Q tipi, 12 kg ylikleme kapasitesi Q4
Q1 Uygun sozcligl veya ibareyi secin O Q2 Uygun s6zcligl veya ibareyi segin

Q3 Uygun s6zciigi veya ibareyi secin o Q4 Uygun s6zciigi veya ibareyi segin
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Test Son Test 3 )

Asagidaki metinde, el paneli dnitesinin baglanmasi ve el paneli dnitesiyle orijin ayan agiklanmaktadir. &
Her boglugu uygun bir segenek ile doldurun.

= [El paneli dnitesi, gdg (Q1) | iken baglanmahdir. Gag (Q2) ve kontrolGre higbir el paneli dnitesi bagh degdil ise, bir acil durdurma alarmi
calar.

« OTOMATIK modda, el paneli Ginitesini hafifge tuttuktan (Q3) (konum 2 durumunda gosterildigi gibi) sonraki beg saniye iginde el v
paneli dnitesinin konektdrld gekip ckanlarak acil durdurma alarmi clusmadan el paneli kontroldrden gikanlabilir.

Q1 Uygun sézcligi veya ibareyi segin &

Q2 Uygun sézciigi veya ibareyi segin &

Q3 Uygun szcliqi veya ibareyi segin &
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Test Son Test 4

Asagidaki metinde, el paneli dnitesi igin dil ayan agiklanmaktadir. Her bosluk igin uygun bir segenek segin.

1. El paneli Gnitesini agmak igin, el paneli dnitesindeki [F1] tugunu ve (Q1) birlikte basih tutun.
2. llk ayar ekraninda, "1. Configuration” &gdesini segmek igin [F1] tusuna basin.

3. Dil ayarlama ekranini gérantdlemek igin [F1] tusuna basarak " (Q2) " Gdesini segin.

A lammmcasn coennn Le smiin TEAT semnrms VY boewn Branaen GOiwarina alermmca ™ HOAY " S8 edinddilonir
Q Uygun s6zcligl veya ibareyi segin o Q2 Uygun sézciigii veya ibareyi secin
Q3 Uygun sbzcligii veya ibareyi segin o o Uygun sozcligii veya ibareyi segin

Q5 Uygun sdzcligl veya ibareyi secin S Uygun sdzcligli veya ibareyi secin
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Test Son Test 5

Asadidaki tabloda RT ToolBox3'ln islevlen belirtilmektedir.
Dodru agiklamalar igin O, yanhs agiklamalar igin ise = segin.

Islev Cevap
Robot programlan olusturma Qi
Robotta jog modu (Q2)
Robot caligma araligimn kontrold Q3
Fobotlanin ortalama birim Gretim siresinin tahmin edilmesi a4
Robot ¢aligma modlanm manuel ve otomatik arasinda degigtirme Qs

Q1 O a

Secin Secin
Q3 Secin o Q4 Secin
Qs Segin o
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Test Son Test 6 )

Asagidaki metinde, RT ToolBox3 ile bir program olusturma ve programi robot kontrolére aktarma prosedird agiklanmaktadir. Her
bosluk igin uygun bir segenek segin.

1. (Q1)0 devreye sokun.
2. Yeni bir (Q2) olusturun.

3. Proje ayarlama penceresinde, robot denetleyiciyle iletigim kurmak igin iletisim ayanni yapilandirin.

Q1 Uygun sdzcligl veya ibareyi secin O
Q2 Uygun sdzcligl veya ibareyi secin v
Q3 Uygun sdzcligl veya ibareyi secin O
Q4 Uygun sdzcligl veya ibareyi secin o
Q5 Uygun sdzcligl veya ibareyi secin &
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Test Son Test 7 )

Asadidaki islemlerde kullamiimasi gereken, el paneli Gnitesi pargalaninin adlarnni segin.

Robot servosunu durduran ve el paneli Gnitesinin devrede veya devre disi almasina bakilmaksizin rebotu aninda Qi)
durduran digme.
El paneli Gnitesiyle robot iglemlerini etkinlegtiren veya etkisizlestiren ddgme. (Q2)
Manuel modda bu kel kuvvetlice ¢elildiginde veya serbest birakildiginda, robot servesu KAPANIR, @3
Rebot servosu ACIK durumdayken yapilabilen iglemleri gercekdestirmel icin, bu kolu hafifge gekili tutun.
Bu tuglar, robotun hiz cranmini degigtirir. (Q4)
Q1 Uygun sézcligi veya ibareyi segin 0 Q2 Uygun sézciigl veya ibareyi secin

Q3 Uygun s6zciigi veya ibareyi secin o Q4 Uygun s6zciigi veya ibareyi segin
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Test Son Test 8

Asagidaki metinde, el paneli dnitesiyle bir program kontrol prosediri agiklanmaktadir.
Her bogluk igin uygun bir secenek segin.

1. Programa ait (Q1) agin.
2. Ekranin alt kismindaki islev mendsinde "PWD" ve "BWD" ddelerini gdrintilemek igin (Q2) basin.

3. Robot servosunu ACIK duruma getirmek igin (Q3) hafifce tutun ve [SERVO] tusuna basin.

L Uygun sozciigl veya ibareyi segin
Q2 Uygun sozciigl veya ibareyi segin

Q3 Uygun sdzcligl veya ibareyi secin
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Test Son Test 9 )

Asadidaki islemlerde kullanilmasi gereken adlan, el paneli Gnitesinin ¢aligtirma paneli ekraninda segin.

Islem Ad

Program yiratmenin baglangicindan veya program durdurma sirasinda yeniden baglatin. at)
isletim modunu dedgistirin. (Q2)
Program duraklatmay ipfal edin ve programi sifirlayin. Q3
Alarm meydana geldijinde, alarm serbest birakihr.
Servo glicdni ACIN/KAPATIN. Q4
Q1 Uygun sézcligi veya ibareyi segin 0 Q2 Uygun sézciigl veya ibareyi secin

Q3 Uygun s6zciigi veya ibareyi secin o Q4 Uygun s6zciigi veya ibareyi segin
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Test Son Test 10 )

Otomatik ¢caligma prosediri
Asadidaki metinde, bir robot programinin otomatik ¢alisma prosedird agiklanmaktadir. Her bosluk igin uygun bir secenek segin.

1) Mod secici ddgmesinin [MODE] dugmesini (Q1) seklinde ayarlayin.
2)Calisma hizini azaltmak igin (Q2) basin.

3) Program segme ekramini g&rintilemek igin galigma ekraminda (Q3) igin atanmig [F4] islev tusuna basin.

Qi Uygun s6zciigii veya ibareyi segin o Q2 Uygun szcigil veya ibareyi segin
Q3 Uygun sbzcligl veya ibareyi secin o Q4 Uygun sézclgid veya ibareyi segin
Q5 Uygun s6zcligl veya ibareyi secin S Uygun s6zcligl veya ibareyi segin
Q7 Uygun sbzcligl veya ibareyi secin O
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Test Son Test 11 )

Asadidaki kontrol gbrevleri igin inceleme déngdlerini segin.

Kontrol gorevi Inceleme zamanlamas

Zamanlama kayizinin gerginligi [an)

Reobot gdvdesinden yag kagadi (Q2)

Yedek pillerin degigtirilmesi (Q3)

Robotta gatlak ve yabano maddeler ve robot ile etkilesime neden olan nesneler (Qd)

Her eksenin azaltma diglisinin yaglanmas (Qs)

1 T - all I f ] "I i = sl ] I I

Q Uygun sézciigil veya ibareyi secin O Q2 Uygun sézciigii veya ibareyi secin
Q3 Uygun s6zciigi veya ibareyi secin O Q4 Uygun s6zciigi veya ibareyi segin

Q5 Uygun sézciigil veya ibareyi segin o
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Test Son Test 12

Asagidaki metinde, robottaki pilleri degistirme prosedird agiklanmaktadir. Dogru adim numaralanini segin.

(Q1) Eskiyedek piller sirayla yenileriyle degistirin.
Tam pilleri ayni anda degigtinn.
(Q2) Guca KAPATIN.

A2 DN Lo Sung dalon
Qi Uygun s6zcligi veya ibareyi segin O @ Uygun s6zcligi veya ibareyi segin
Q3 Uygun s6zcligl veya ibareyi segin o Q4 Uygun sdzcigi veya ibareyi segin

Q5 Uygun sdzcligl veya ibareyi secin &




K] MELFA_Basic_Operations_and_Maintenance(FR_Series_RQ_Type)_TUR

Test Test Puani

S5on Testi tamamladiniz. Sonug alaminiz asadida gosterildigi gibidir.
Son Testi sonlandirmak igin bir sonraki sayfaya ilerleyin.

10

1

12

Son Test 1

Son Test 2

Son Test 3

Son Test 4

Son Test 5

SNENEN

Son Test

Son Test 7

Son Test 8

Son Test 9

Son Test 10

Son Test 11

SN ENENENENENENENEN ENENEN

AN ESENENENENENEN ENENENEN TS
SN ENENENENENENEN ENENENEN
SN ESENEN R ENENENEN RN ENEN

SNENEN

Son Test 12

Toplam soru: 55

Dodru cevaplar: 55
vizde: 100 %

Temizle
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MELFA (FR Serisi R tipi/Q Tipi) Temel Fonksiyonlar Ve Bakimi Kursunu
tamamladiniz.

Bu kursa katildiginiz icin tesekkir ederiz.
Derslerden keyif almig olmanizi ve bu kursta edindiginiz bilgilerin gelecekte faydali olmasini umarz.

Kursu istediginiz kadar cok gdzden gegirebilirsiniz.

incele

Kapat




