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Robo Industrial

Operacoes Basicas e Manutencao do MELFA
(Serie FR Tipo D)

Este curso lhe permitira saber como efetuar operacdes basicas e a
manutencao do robo industrial MELFA serie FR tipo D.
Clique no botao Seguinte na parte direita superior da tela.

Copyright ©2020 Mitsubishi Electric Corporation. All Rights Reserved L(CTS)00705POR
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Objetivo do curso

)

Este curso destina-se a iniciantes na utilizagdo do rob6 industrial MITSUBISHI MELFA e descreve os procedimentos de

configuracdo, operacdo e manutencao.
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L Gh [Tt Estrutura do curso )

O conteldo do curso € explicado a sequir.
Recomendamos que vocé comece pelo Capitulo 1.

Capitulo 1 - CONFIGURACAQ DO ROBO INDUSTRIAL MITSUBISHI MELFA

Este capitulo descreve a configuracdo do rob6 industrial Mitsubishi MELFA.
Capitulo 2 - INSTALACAO

Este capitulo descreve os procedimentos de instalacido, como a conexdo de dispositivos e a definicdo de uma origem.
Capitulo 3 - PROGRAMACAQ

Este capitulo descreve os métodos de programacao.

Capitulo 4 - OPERACAO DO ROBO

Este capitulo descreve as operagdes do robd com um teaching pendant.
Capitulo 5 - OPERACAO AUTOMATICA

Este capitulo descreve os métodos de efetuar a operacdo automatica do robd.
Capitulo 6 - MANUTENCAO

Este capitulo descreve os métodos de realizar a manutencgéo e a inspegao.
Teste Final

Este capitulo verifica se vocé entendeu o conteldo dos capitulos 1 a 6.
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Operacoes com botoes nas telas )

Ir para a proxima pagina

Voltar 4 pagina anterior

Acessar a pagina desejada

Sair do curso

Vai para a proxima pagina.

Volta a pagina anterior.

Cc

O "Sumario” sera exibido, permitindo-lhe navegar para a pagina desejada.

=l 1

Sai do curso.
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L GG T Precaucoes para utilizacao )

BPrecaugdes de Seguranca

Quando estiver aprendendo a operar os produtos reais, leia todas as precaugdes de seguranga dos respectivos manuais.
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CONFIGURACAO DO ROBO INDUSTRIAL MITSUBISHI MELFA )

Este curso descreve as operac¢des basicas e a manutencdo do robd industrial Mitsubishi MELFA.
O rob6 industrial Mitsubishi MELFA é utilizado para montar e verificar componentes elétricos e eletrénicos e transferir pecas de
automoveis, painéis de LCD e wafers semicondutores, por exemplo. O MELFA automatiza os equipamentos de producéo e

aumenta seu valor agregado.

Componentes elétricos e
componentes eletrénicos

Painéis de LCD Wafers semicondutores
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_ Tipos de robos e controladores ) 1/2

[Robd]

O robé industrial Mitsubishi MELFA pode ser de dois tipos: o vertical, com varias jungdes, e o horizontal, com vérias jungdes.

Vertical com varias juncoes: Série RV-FR




] MELFA_Basic_Operations_and_Maintenance(FR_Series_D Type)_POR

_ Tipos de robos e controladores

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

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

2/2
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_ Tipos de robos e controladores )

[Controlador]

Existem trés tipos de controlador do robé disponiveis: Tipo D (controlador do rob6 independente), tipo R e tipo Q
(controlador compativel com plataforma iQ). A CPU do rob6 é integrada ao controlador do tipo D. Para fazer a ligagdo com
um controlador programavel, a CPU do rob6 é separada do controlador dos tipos R e Q, e montada em um slot na base do
controlador programavel.

Controlador compativel com Plataforma iQ

e,
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_ iQ Platform )

A Plataforma iQ ativa o controle integrado dos dispositivos periféricos de |A, incluindo os robds, e reduz os custos em todas as
fases de criacdo, inicializacdo, operacdo e manutenc¢do. Com a configuracdo de varias CPUs, a compatibilidade com

equipamentos de |IA aumenta drasticamente, facilitando o controle e o gerenciamento de informagées com alta preciséo e em
alta velocidade.

Servomotor

CPU do robd & : Médulo de CPU

Produto compativel com Plataforma iQ
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_ Configuracao dos equipamentos (opcionais e periféricos) )

A secdo a seguir mostra a configuracdo dos equipamentos (opcionais e periféricos) do sistema do robé do tipo D.

Coloque o cursor do mouse sobre uma parte do equipamento para ver a descricdo da funcédo.

Encoder de pulsos

Sistema de visao

1/2

Unidade de distribui¢do do encoder

A

fe
e
b ’ Interface do encoder -
/ ~

& Ethernet Unidla?e de I/ ? Cabo de I/O
ralela remota externo
‘\‘ Controlador pa
i ~ <=
! ¥ -
.- Senvo
i Interface com eixo
G 7 adicional Interface de Cabo de 1/O
Robo =
1/O paralela na externo
Cartdo de meméria SD placa
: s . = Placa base de rede compativel
<Equipamento utilizado na configuragdo padrao> com CC-Link-IE Field ———
Cabo de conversao de teaching pendant — oo programavel
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_ Configuracao dos equipamentos (opcionais e periféricos) ) 2/2

Cabo de conversao de teaching pendantl o Cartio de programavel
' expansao
de funcao
Teaching pendant Interface
(opgdo) CC-Link
Opgdes de seguranca GOT
R32TB R56TB Placa base
de rede
Comunicagao <Opgdes do controlador>
USB
R33TB R57TB
SSCNETII/M :
Cabo USB Servo
(MR-J4-B)
<0Opc¢odes de software>

RT ToolBox3 mini
RT ToolBox3
RT ToolBox3 Pro

Caixa de prote¢ao do controlador

<Caracteristicas opcionais>

N LY

Conjunto de sensores de forca MELFA-3D Vision
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m Opcoes (RT ToolBox3) )

O RT ToolBox3 & um software para PC, sendo compativel com as fases de configuracdo do sistema, depuracdo e operacao.

O software permite-lhe criar e editar programas, verificar o intervalo de operacdo antes da introducdo de um robd, estimar o
tempo do ciclo, efetuar depuragdes na ativacdo do robo, e monitorar o status e os erros durante as operacgdes.

A simulagdo, que inclui recursos como dinamica do robd e respostas do servo, bem como a emulagdo do controlador do robg,
permite fazer simulagées realistas, que incluem o carregamento do motor, o rastreamento e os tempos de posicionamento.
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Janelas de operacdo do RT ToolBox3
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u Opcoes (RT ToolBox3 Pro) )

No RT ToolBox3 Pro, os dados sobre posicdo de teaching e o programa de operacédo do robd, necessarios para operar o robg,

podem ser gerados automaticamente, pela leitura dos dados CAD 3D (*1) da peca de trabalho em SolidWorks®, e pela
definicdo da condicdo e da area de usinagem.

Para pecas de trabalho com formato complexo, é possivel automatizar a operacdo do sistema que requer diversos dados de
posicdo de teaching.

*1) Formato legivel em SolidWorks”
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Ferramenta de calibracéo
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O R56TB € um novo tipo de teaching pendant para aprimorar a operacao dos robds. Com fungbes do monitor equivalentes ao
software de apoio do PC, é facil fazer a edicdo de programas, a definicdo de parametros, e a exibicdo do status de 1/0O.

Além da operacgado de teaching do robg, & usado o display LCD, e a fungdo do monitor é aprimorada para excelente
desempenho em operacdes como a depuracéo.

LCD colorido TFT

» Adocdo de um painel touch totalmente colorido VGA (640x480)
para um layout de tela intuitivo.

« Operagdes simples realizadas por uma tela de menus visual.

Interface para conexdo USB

Quando se conecta a memoria USB, pode-se fazer o backup dos dados
do controlador sem que exista um PC no local de trabalho.

Pode-se fazer o backup do mesmo conteldo do PC, como informacoes
do programa, informagdes dos parametro e informagdes do sistema.
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@EYI o5<5es (MELFA-3D Vision) )

O MELFA-3D Vision & um sensor de visdo tridimensional exclusivo para robos pequenaos, compacto e capaz de fazer medicoes
de alta precisdo em alta velocidade.

E o substituto ideal de um alimentador de pecas.

A captura em alta velocidade esta disponivel com o processamento da identificacdo sem o modelo original.

Compatibilidade de conexdo exclusiva do fabricante do

robd
Pode ser diretamente conectado via LAN, integrada ao
controlador como recurso padrdo. A definicio e a
operacdo do sensor podem ser facilmente verificadas com
o PC para defini¢cdo. Ndo & necessario usar um PC durante
a operacdo. A funcdo de calibracdo das coordenadas do

robd e do sensor de visdo é instalada por padréo, e pode MELFA-3D Vision
ser facilmente controlada, utilizando-se um comando
dedicado, adicionado ao MELFA-BASIC.

Supaorte a varios métodos de identificacdo
Os métodos de identificacdo sem modelo e

correspondente ao modelo podem ser usados, de acordo
com a aplicacdo.

= Reconhecimento sem modelo:

Identifique a posigdo sem registrar o modelo da pega de

trabalho alvo

» Reconhecimento correspondente ao modelo: Reconhecimento sem Reconhecimento
Identifique a postura utilizando o modelo de CAD 3D modelo correspondente ao modelo
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m Opcoes (Conjunto de sensores de forca) )

Ao utilizar a forca aplicada na garra, o sensor de forca efetua montagens e
processos como um ser humano.

Ele realiza operagdes que requerem deteccdo minima de pressdo e forga.

Melhora a estabilidade da producdo

Ao absorver os desvios de posicdo causados pela variagdo nas pecas e
aplicando-se a forca externa minima, as pecgas sdo instaladas e montadas
sem sofrer danos. O recurso melhora a trava da posicdo em casa de falha
da operacéo, e aumenta a estabilidade ao fazer o processamento da
repeticdo. A qualidade pode ser gerenciada, e a causa da falha da
operacdo pode ser analisada com os dados do registro.

Realiza montagens e processamentos complexos

Aplicando-se a for¢a externa minima, as pecas séo instaladas e montadas
sem sofrer danos. Com a deteccdo da forca no contato, a direcédo e forga
da operacdo podem ser alteradas, e o processamento com interrupcao
pode ser executado com a condicdo de trigger que é a combinacédo as
informacgées de posicéo e forca.
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@ETI o55es (MELSENSOR) )

O MELSENSOR & um sensor de visdo compacto, que pode ser operado com conexdo por rede e de forma
independente. Pode ser aplicado para inspecdo, medicdo e identificagdo automaticas, ou outras aplicagtes no local
de trabalho.

Série VSB80

Tipo independente, compacto e com fios reduzidos

« O PatMax Redline (*1) é implementado, permitindo a identificacdo
da peca de trabalho em alta velocidade.

« Para tamanhos compactos (31x31x75 mm), é possivel fazer a
instalacdo em espacos estreitos, locais inalcancaveis e na garra do

robd.
» Sensor de visdo independente sem fio, com PoE implementado.

Série V570

Tamanho compacto com iluminacéo integrada

» Com o PatMax Redline (*1), & possivel fazer a identificacdo da peca
de trabalho em alta velocidade.

» Podem-se selecionar luzes, lentes e filtros de varios produtos
opcionais, personalizando-os de acordo com as aplicagdes do
USUario.

+ De acordo com o padrdo IP67, € resistente a poeira e agua.

*1: Algoritmo correspondents ao padr3o, de alta velocddade e alta preciz3o
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1.3.7 Opcoes (ASLINK) )

Quando se utiliza o sistema de conexdo elétrica AnyWireASLINK para reduzir os fios conectados aos robds MELFA, € possivel

solucionar os problemas de conexdo da garra.
Quando se conecta a unidade de cabo dedicada AnyWire a conexdo elétrica interna do robé convencional, cada entrada de 1/0

de 256 pontos pode ser usada na garra sem instalar a conexdo elétrica no braco do robd.

X = Cabo de . - Cabo de
Antes da introducso virios Depois da introdugio quatro nicleos
Cabo de varios niicleos . ; Distribuicio ampla
nicleos, de ! E possivel usar um com poucos fios
conexao externa pa—

cabo multifungdes

\Miliza a conexdo elétrica
padrao de magquinas

elétrica . Menor risco

e
reduzida desconexio

«Grande niomero de pontos com fios reduzidos

« Mo requer caixa de relés

« Substituicho simples, pela simples adicho ou remogio
+Montagem simples com derivagies de conectores

+ Menor risco de desconexdo, com o uso de cabo interno

=Nimero limitado de fios, por causa do cabo de varios nidcleos
Tamanho malor, por causa da caixa de relés

*Maior peso

=Paradas frequentes, por causa da desconexao

ISELIR|qodd
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m Opcoes (Garra eletrica multifuncional) )

Com controle de alta precisdo da coleta, posicao e velocidade, varias funcdes e alinhamentos, a garra elétrica pode ser usada
em diversas aplicacGes.

E possfvel ter um controle da operacéo de alto desempenho sem cilindro

de ar

Definicdo da forca de coleta e da velocidade para cada peca de
trabalho

Pode-se definir o padrio de coleta de acordo com as pecas que serdo
pegas, dependendo se as pecas de trabalho forem macias ou pesadas,
especificando-se o torque e a velocidade da coleta.

Definicdo otimizada de curso de operacio para cada formato da

peca de trabalho

E possivel especificar o curso ideal para diferentes pecas de trabalho, de
varios tamanhos, especificado-se a posicdo da operacéo.

Aplicacdo simples para manuseio e inspecao

Pode ser usada para inspecdo do produto, como sucesso/falha da coleta
e avaliacdo, medindo-se a dimensdo da peca de trabalho com o feedback
do torque e da posicdo da garra.

Controle simples

E possivel definir facilmente o curso da operagéo e a forca de coleta, de
acordo com o formato da peca de trabalho, no programa do robé.

Operacéo simples

Pode ser operado livremente com o teaching pendant.
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_ Resumo deste capitulo )

Veja a seguir uma lista dos tOpicos que vocé estudou neste capitulo.

+ Alinhamento do robd industrial Mitsubishi MELFA.

« Configuragdo dos equipamentos (opcionais e periféricos)
[Pontos]

Os pontos a seguir s8o0 muito importantes, por isso leia-os novamente para se familiarizar com seu contetudo.

Robé do tipo D » Robds independentes com um controlador central no sistema de controle

Robd do tipo R e do tipo Q » Robds de novo conceito , com a CPU integrada ao controlador programavel

Controlador * O controlador controla os robos.
Existem trés tipos disponiveis: Tipo D, tipo R e tipo Q.
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o ¥ INSTALACAO b

O Capitulo 2 descreve os procedimentos para definicdo do robd industrial Mitsubishi MELFA.
O Capitulo 2 introduz os preparativos para a utilizacdo de um robd, como a conexdo de dispositivos e a definicdo de uma
origem com um teaching pendant.

Y 4
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_ Conexao de dispositivos )

A secdo seguinte mostra como conectar um robd a um controlador, e como conectar cabos de alimentacdo e um cabo de
aterramento ao controlador do robd.

M0
Arruela de mola

Conector ACIN

Fase (nica Parte traseira do controladar

AN -

Arruela plana ;

Mota) O exemplo apresentado Tampa dos :
= - & um RY-4FR, mas o termnaLs
Cabo de aterramenta do robd método & o mesmo gﬂ]:;’m e Cabo ACIN Tormina| P2
) : : e armina
(Prepare-o woos mesmo.) para o5 outros modelos. fuga de terra {ﬂtc‘Enuj Parafuso M4
I N —-—
[
-
Cabo de
m Terminal PE aterramento

Corpo do robd {parte traseira da basa) Tarmpa dos =
Série RV-2FR Seérie RV-4FR/TFR/13FR terminais 8 Teminal P

Parte traseira do controlador

= = | o
'Eﬁ' ’ LY
300 -~ 400mm == 300~ 400mm 00 ~ 400mm = ‘f Dispositivo de
fixacao de nailon
ME-24M
Dispaositiva de I . b - -\1
= " tiva de
fixacao de ndilon 1SS J
ME-24M / | fagao de ndilon
Barracha de

silicone

J

Maota 1) Instale sempre a tampa dos terminais sabre o disjuntor de fuga de terra
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_ Conexao de um Teaching Pendant )

Conector do teaching pendant

Detalhes da secao A

Alavanca
Y e
@ blogueio

Teaching pendant

O teaching pendant deve ser conectado ou desconectado com a alimentacdo dos controles desligada. Se o teaching pendant
for conectado ou desconectado com a alimentacdo dos controles ligada, ocorrera um alarme de parada de emergéncia.
Puxando-se o conector da caixa de teaching por cinco segundos apos a comutacdo do switch [Enable] da posicdo 3 para a
posicdo 2 (mantenha-o ligeiramente pressionado) durante o modo automatico, o teaching pendant pode ser desconectado do

controlador sem acionar o alarme de parada de emergéncia.
A secdo seguinte mostra o procedimento de conexdo de um teaching pendant.

1. Verifique se a chave de alimentacdo (POWER) do controlador do robd esta desligada.

2. Conecte o conector do teaching pendant ao conector do teaching pendant no controlador do robé.

<Procedimento de conexdo de conectores>

1.Verifigue se a alavanca de blogueio esta virada para baixo,

2.5egure o corpo do conector do teaching pendant, & una-o ao conector do
controlador,

3.Pressione o conector do teaching pendant até que ele se encaixe,

blogueio para baixo.

Uim somn de “cligue”
inclica que os conectores
estao acoplados

.

Conector no Conector do
controlador teaching pendant

w Dobre a alavanca de

Corpo do
conector
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_ Definicao do idioma do Teaching Pendant

Esta secdo descreve o procedimento de definicdo de um idioma para o teaching pendant.
O teaching pendant padrao (R32TB) é utilizado para mostrar como definir um idioma.
O idioma padrdo € inglés.

N
Exibicao da tela de configuracao
v
Defini¢ao do idioma
v
|  Salvando as definicdes |
1.Configuration
2.Com. Information
<> <2 Rset
( N

Vocé terminou a definicao do
idioma para o teaching pendant.
Avance para a proxima pagina.
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_ Exemplo de medidas de seguranca )

Para se utilizar um rob6, é absolutamente necessario tomar medidas de seguranca.

O controlador do robé possui dois circuitos de entrada de parada de emergéncia no bloco de terminais de conexdo elétrica do
usuario, que implementa as medidas de seguranca.

Crie um circuito da forma apresentada abaixo por medidas de seguranca.

Switch de parada de
emergéndia (dois contatos)

Botao de parada de emergéncia T/8 @ Dispositiv
+ 20 *a Y. perifénco
£ T Alimentacio interna 24V " T
| =+ 29 CHUSRTT
+3.3y !
2 = |r1.-'?,l i
= sl i
Porta o crea de seqerang
+¥3.3\-' 13,6 | Eniracda da switch da parta
!91,22:]; :—aJ_n—l
1 1 Entrada de switch
+3.3V % 34y . --:I-:| seletor de moda
| Ty - 2B/21] il
! -

Circuito de parada de
emergencia interno 1031
261 ]' Saida de parada de emergéncia

21?;; | saida de mada & Para obter mais detalhes, consulte as
especificacies do modelo utilizado,

& MNio efetue nenhuma conexdo elétrica que nio seja
apresentada nas especificacBes ou nos manuais,

. | Caso contrario, ocorrerd uma falha,
*1) Mostra que o CNUSR1T @ composto por des sistemas @ possul dols lerminais para cada entrada e saida. ... Parte do circuita interno estd Simplificada
Reguer a conesdo de dois sistemas '

*#) Mostra o botio de parada de emergéncia do T/B conectado controladar, @& O circuito esta duplicado.

a1
24111, | Saida de erro
LT
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m Resumo deste capitulo )

Veja a seguir uma lista dos tOpicos que vocé estudou neste capitulo.

« Conexdo de dispositivos

» Conexdo de um teaching pendant

Definicdo do idioma do teaching pendant

+ Exemplo de medidas de seguranca
[Fontos]

Os pontos a seguir sdo0 muito importantes, por isso leia-os novamente para se familiarizar com seu conteddo.

Conexdo de dispositivos Vocé aprendeu a conectar os dispositivos.

Conexdo de um teaching Conecte ou desconecte um teaching pendant quando o controlador do robd estiver
pendant desligado.

Definicdo do idioma do
teaching pendant

Vocé aprendeu a mudar o idioma do teaching pendant.

Medidas de seguranca

Para se utilizar um robd, é absolutamente necessario tomar medidas de seguranca.
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PROGRAMACAD

O Capitulo 3 descreve o procedimento de criagdo de um programa para o robé industrial Mitsubishi MELFA.
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_ Introducao ao RT ToolBox3 )

Utilize o software de programacao e suporte total de engenharia "RT ToolBox3" para desenvolver programas para o robo
industrial Mitsubishi MELFA.

O RT ToolBox3 é um software para PC, sendo compativel com as fases de configuracdo do sistema, depuracdo e operacéo. O
software permite-lhe criar e editar programas, verificar o intervalo de operacdo antes da introducdo de um robd, estimar o
tempo do ciclo, efetuar depuragées na ativacdo do rob6, e monitorar o status e os erros durante as operacdes.

B
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b

=
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N2 MRS [l Ma) ek ot e

Janelas de operacao do RT ToolBox3
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_ Criacao da area de trabalho, definicao da comunicacao (USB) e conexao )

E necessario criar uma area de trabalho e definir a comunicacio, para utilizar o RT ToolBox3.

Este curso descreve a definicdo de comunicacdo por uma conexdo USB.

Deve-se instalar um driver USB antes do

_m..m.mﬁm. controlador do robd, e o PC deve ser

- ek o e B . .

T e o R RN conectado via USB.
2 Mkt Mots [ CapyTPCiemng | Subrwbesc T T T ]
o RSk o _ Para obter detalhes, consulte o manual do RT ToolBox3
I:I::.:.;l:-l.:l':hrdl.n Carnian Method 3 - - E'
TTan = Sl o vl oo of T T polion ] ard @ rabell
Bl el e Meshot | L5p .

E.fm\-'.ﬂnnh?-q. :

tarfoer ol At

[ epek [ mets | pemh | o
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_ Criacao da area de trabalho, definicao da comunicacao (USB) e conexao )

Output b X | Search i x

Vocé terminou a criagao do programa e a
definicdo da comunicacao.
- Avance para a proxima pagina.

Phiemode 0 MM i |
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_ Escrevendo e salvando programas

Os programas sao escritos e salvos com o RT ToolBox3.

Nesta secdo, crie um novo programa de robo em um PC.

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

4 T

XYZ Alt+X | Joint  Alt+] | Work Coordinate  AlE+W
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_ Escrevendo e salvando programas

T

hﬁ}mpés e ts Saweds | InsesEdit
>

= :'-'-'-H""l =
Save Progiam
woomece 3 x|, lewese X

& Frasc by boree 1
B D Monitor
| RCa
I O
B RvzFR-D
1 Progeam
. Spline
2 Parameter
&y Backup
# Tool
i MELFA-3D Vision
O VO Sermudstor

Vocé terminou de escrever e salvar um programa.
Avance para a proxima pagina.
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_ Transferindo programas para um controlador

)

Para operar um robd, o programa criado precisa ser salvo no controlador do rob6.
Vocé aprendera a transferir um arquivo de programa de um PC para um controlador do robé utilizando o RT ToolBox3.

[N Program Manager

-

}C:¥User&‘#l e e®®Desk.. ¥Program | ...

(") Robot:

File List:
[{select All

1:RC1(CR8xx-D} -

Mame Size  Date

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

Tim

4

Destination

() Project:

@ Robot:

File List:

[Iiselect Al

1RCUCREXXD) - |

MHame

Delate ‘ | Rename ‘ ‘ Protect ‘

Free: | 222 GB

File Type: |Rc+tmt Program (*.prg} = |

Size  Date Time

4

Delete

‘ ‘ Rename ‘ ‘ Protect

Free:

File Type:

100 MB
Robot Program (*.prg)} -
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_ Transferindo programas para um controlador )

| ormine
.ﬂﬂllﬂt

-Slnuutw
Mode

B e ORsbor:  LRCI(OWSD) - ' Robot; RowD) -
anitor
Bl RCq File List: File List:
e (salect AD [ Refresn | [ I(sect Al [_Reresh |
' P Hame Si= Date Time Neme  Sie Dete  Time P
BB Operstion Panel O] TEST.prg 55 2019/05/14 08:58 O] TEST 929 19/05/14 10:18:37 M
' Spline
[+ [0 Pararneter
[ §¥ Maintenance
I i Board
v o Tool
- B MELFA-3D Vision
I+ [ WO Simulator 4] m 3 4] m 3
Fraa: [ = Free: I 1oame
Fle Type: | Robot Program (*.orq) * | Fle Type:  Robot Program (*.prg) -

Cutput

| o |

Vocé terminou de transferir um programa.
Avance para a proxima pagina.
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_ Resumo deste capitulo )

Veja a seguir uma lista dos tOpicos que vocé estudou neste capitulo.

Introducdo ao RT ToolBox3

Criagdo da area de trabalho, definicdo da comunicacdo (USB) e conexdo

« Escrevendo e salvando programas

Transferindo programas para um controlador
[Fontos]

Os pontos a seguir sdo0 muito importantes, por isso leia-os novamente para se familiarizar com seu conteddo.

Introducdc ac RT ToolBox3

Este software é compativel com todas as fases, incluindo configuragio do sistema,
depuracdo e operagéo.

Criagdo da area de trabalho,
definicdo da comunicacéo
(USB) e conexdo

Vocé aprendeu como criar a area de trabalho e definir a comunicacao.

Escrevendo e salvando
programas

Vocé aprendeu como escrever e salvar programas.

Transferindo programas para
um controlador

Vocé aprendeu a transferir um programa de um PC para um controlador do robé.
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OPERACAO DE UM ROBO

O Capitulo 4 descreve as operagdes do robd com um teaching pendant.
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_ Nomes e funcoes das partes do Teaching Pendant )

Esta secdo descreve os nomes e fungdes das partes do teaching pendant (R32TB/R33TB).

[Nomes e fungdes das partes]

Coloque o cursor do mouse sobre cada parte da tabela ou sobre a figura do teaching pendant para destacar a parte ou
descricio correspondente.

. | Switch [Emergency stop] || O servo do robd muda para OFF e a operagio para imediatamenta.

| Switch [Enable/Disable] || Este switch ativa ou desativa as operagfes do robd com o teaching pendant. |
Switch Athvar Quanda o switch [Enable/Tisable] & ativado tecka & liberada ou pressionada com

{switch de 3 posicdes) forca, o senvo € desligado, e o robd que estd sendo operada para imediatamente.

| Painel do display de LCD | | O status do robt e diversos menus s3o exibidos. |

@ | Luz de exibicao de status | | Mostra o estado do robo ou T/B. |

@ | Tecla [F1]. [F2] [F3], [F4] | | Execute a fungio corespondente a cada fungio atualmente exibida no LCD. |

Essa tecla muda a exibicio de funcies e altera as funcdes atribuidas as teclas

Tecla [FUNCTION] [F1], [F2], [F3] e [F4].

| Tecla [STOM] || Interrompe o programa e desacelera o robd até a parada. |
[ Tecla [OVRDT][OVRD 1]

| Essas teclas mudam a forma de substituicSo de velocidade do raba. |

Tecla [Cperacao 104G] Mova o robd de acorde com o modo de jog.
12 teclas de [-X()1) a [+CUE]) E insira o valor numérico.

Pressione essa tecla com o switch [Enable] ligeiramente pressicnado para mudar o
@ Tecla [SERVO] serva do robo para OM. “
E‘ | Tecla [MOMNITOR] Passa para o modo do monitor e exibe o menu do monitor.
@ | Tecla [JOG] || Fassa para o modo de jog e exibe a operagdo jog. |
@ | Tecla [HAND] || Passa para o modo de garra e exibe a operagao da garra. |
Tecla [CHARCTER] Muda a tela de edi¢3o e alterna entre caracteres numéricos e alfabéticos.
Faz o reset do ermo. Sera feito o reset do programa, se essa tecla e a tedla
Tecla [RESET] [EXECUTAR] forem pressionadas.
@ | Tecla [T][L1[«1[-] || Move o cursar em cada direcio. |
| Tecla [CLEAR] || Apaga o caractere gue estiver na posigio do cursor. |
& operacso de entrada & fixada. E, enguanto se pressicna essa tecla, o robd se
Tecla [EXE] mave quanda esta no moda direta.
. Pressione essa tecla quando estiver no mode de entrada numérica ou de
Tecla Nimero/Caractere caracteres para exibir um nimero ou caractere.
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_ Operacao Jog no Teaching Pendant

)

1/2

Nesta se¢do, mova o robd manualmente utilizando o teaching pendant para verificar se o robé é operado corretamente.
A operacdo manual do robé é denominada "operacéo jog". Essa operacéo inclui o jog da JUNCAQ, que move cada eixo, o jog
XYZ, que move o robd pelo sistema de coordenadas da base, o jog de ferramenta, que move o rob6 pelo sistema de

coordenadas da ferramenta, e o jog do CILINDRO, que move o robo pelo arco circular.

Ao operar um rob6é manualmente, segure o switch [Enable] de 3 posicdes, localizado na parte traseira do teaching pendant.
(Libere ou pressione com forga este switch para desligar o servo do robé. Ao efetuar a operacdo jog, sempre segure levemente

esse switch.)

-

Ativando teaching pendant
v

Servo ativado

o

v
s P 00 Exibicdo da tela de JOG
Y: +0.00 B: +89. 85 e A4 -
7:+028. 24 C:+180. 00 L Verificacdo da operacao u
L1: L2:
FL1: 1 FL2: 0
oo EEAE [

Pressione a tecla [-Y(J2)] para mover o
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_ Operacao Jog no Teaching Pendant

<CURRENT> JOINT
X:+977.45
Y: +0.00
2:+928.24
B
FL1: 7

100% PS5

JOG

A:-180.00
B: +89.85
C:+180. 00

L2:
FL2:

0
CYLNDR &3

Servo ativado
v

Exibi¢ao da tela de JOG
v

& Y
Ativando teaching pendant
v

I Verificacdo da operacdo ﬂ

-

Pressione a tecla [-Y(J2)] para mover o
braco na direcao negativa.
Verifique a operacao e avance para a
proxima pagina.

D

2/2
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_ Procedimento de definicao da ferramenta )

Quando uma garra € acoplada ao robd, a definicdo da ponta da garra como ponto de controle do robé pode facilitar a
operacao.

Nesse caso, € necessario definir os dados da ferramenta para o robd.

Existem trés métodos de definicdo dos dados.

» Parametro MEXTL
» Instrucdo da ferramenta no programa do robd

+ Definicdo de um ndmero de ferramenta para a variavel M_Tool (Os valores dos parametros de MEXTL1 a MEXTL4 sdo os dados
da ferramenta.)

[Operagdes antes e depois da definicdo da ferramenta]

Antes da definicdo da ferramenta Depois da definicdo da ferramenta




k] MELFA_Basic_Operations_and_Maintenance(FR_Series_D_Type)_POR

_ Procedimento de definicdo da ferramenta (definicao com o parametro MEXTL) )

Nesta secdo, simule a definicdo da ferramenta.

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

123
! — :-V T

Ativando teaching pendant
v

Exibicao da tela de parametros
v

Definicao dos parametros

Vocé concluiu a definicao da
ferramenta.
Avance para a proxima pagina.
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_ Procedimento de definicio da ferramenta (defini¢io com instrucio da ferramenta no programa do robd) )

Esta secdo descreve o procedimento de definicdo com a instrucdo da ferramenta no programa do robd.
A figura a seguir mostra a definicdo quando se altera o valor de definicdo do eixo Z de 0 para 100 mm.

[0 rogam sacisanmcors v N

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

o=l BN

J F 1l

Simbolo Descricdo

X Distancia de deslocamento na direcdo do eixo X
(unidade: mm)

. Distdncia de deslocamento na direcdo do eixo Y
(unidade: mm)

7 Distdncia de deslocamento na direcdo do eixo Z
(unidade: mm)

A Centro de rotacdo no eixo X (unidade: deg)

B Centro de rotacdo no eixo Y (unidade: deg)

C Centro de rotacdo no eixo Z (unidade: deg)
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_ Procedimento de definicio da ferramenta (Defini¢cio do nimero da ferramenta para a varidvel M_Tool) )

Esta secdo descreve o procedimento para definir o nimero da ferramenta para a variavel M_Tool.
A figura a seguir mostra a definicdo quando se altera o valor de definicdo do eixo Z de 0 para 100 mm.
Na figura a seguir, os dados da ferramenta sdo alterados verificando-se o valor do ndmero da ferramenta 1 (MEXTL1).

T—Tr:u:l number ITWIH ' I
~5TD Tool Coordinate

(MEXTL) MEXTLL  MEXTLZ  MEXTL3  MEXTL4
[mm, degl [mm, deg) [mm, deg] [mm, deg] [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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_ Abertura/fechamento da garra )

Esta secdo descreve as operacoes de abertura/fechamento da garra acoplada a um robd.
O teaching pendant pode abrir/fechar quatro garras com a definicdo padrdo. A garra 1 é atribuida ao eixo C, a garra 2 ao eixo B,
a garra 3 ao eixo A e a garra 4 ao eixo Z. Pressione a tecla [+] para abrir as garras e a tecla [-] para fecha-las.

\
Ativando teaching pendant
v

Exibicao da tela da garra
v
<HAND> +C:HAND1 +7:HAND4 | Verificacdo da operacio |
+B:HAND2 =+ X:HANDS
+A:HAND3 =+ Y:HAND6
16543210 176543210
oUT-s00OmOmOmOm INS00 0000000

SAFE AL IGN CLOSE
HND

NG 2C w1
28 e
24 WR3

76543210 76543210
WmOsDeosoe MO D000000

e N

Verifique a operacao e avance para a
proxima pagina.
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_ Alinhamento da garra )

A postura da garra acoplada ao robé pode ser alinhada em unidades de 90 graus.
Esse recurso move o robé para a posicdo em que os componentes A, B e C da posicdo atual sdo definidos nos valores mais

préximos, em unidades de 90 graus.

4 3
Ativando teaching pendant
v
Servo ativado
v

<HAND> +C:HAND1 + 7 :HAND4 Exibi¢do da tela da garra
LBHAND  £XCKANDS v
*A: %Y HAND6 Alinh
76543210 76543210 ([_Alinhamento da garra_]
WT-9000000000 INDO000000

| SAFE J ALIGN BESTIVIN Qi CLOSE |

m—

WO O00000 Feeo

)
)

3]

-

!
380

Vocé concluiu o alinhamento da
garra.
Avance para a proxima pagina.

)
s
-

n
;

it

-
-
-
-

i

i

i

SHE L
;
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_ Teaching )

Depois que o rob6 é movido para uma posicdo com a operagdo jog ou por outros métodos, é possivel fazer o teaching da
posicdo para uma posigdo varidvel no programa. A posicdo é sobrescrita (corrigida) se o teaching ja tiver sido feito. Existem dois
métodos de teaching: a tela de edicdo de comandos e a tela de edicdo da posigéo.

Bxibicao da tela de entrada ]

do nomero da etapa
v
Exibi¢do da tela de confirmagao

h 4
Registro da posigao atual

CPROGRAW> 1 100%
4 Wov P4

6 END
EDIT BEDELETE SumVXEEE INSERT I TEACH Bd

Vocé concluiu a operacao de
teaching.
Avance para a proxima pagina.
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4.7 Verificacao da operacao (alimentacao da etapa) )

Antes de iniciar a operacdo automatica em um robd, verifique a operacdo executando cada etapa do programa (alimentacdo da

etapa).
Ativando teaching pendant1
v
Servo ativado
v
<PROGRAN> 1 100% [ Alimentacao da etapa |
1 Mov P1
2 Mov P2

3 Mov P3

122 [N EEDN-

LC

Vocé concluiu a verificagao da
operacao (alimentagao da etapa).
Avance para a proxima pagina.
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_ Resumo deste capitulo )

Veja a sequir uma lista dos topicos que vocé estudou neste capitulo.

» Nomes e fungbes das partes do teaching pendant
» Operacdo jog no teaching pendant

*» Procedimento de definicdo da ferramenta

Abertura/fechamento da garra, alinhamento da garra

» Verificacdo da operacdo (alimentacdo da etapa)
[FPontos]

Os pontos a seguir sdo muito importantes, por isso leia-os novamente para se familiarizar com seu contetudo.

MNomes e fungbes das partes
do teaching pendant

Vocé aprendeu os nomes e fun¢des das partes do teaching pendant.

Operacdo jog no teaching
pendant

Vocé aprendeu sobre a operacdo jog e os movimentos com o teaching pendant.

Procedimento de definicdo
da ferramenta

Vocé aprendeu o procedimento de definicdo da ferramenta.

Abertura/fechamento da
garra, alinhamento da garra

Vocé aprendeu a abrir/fechar e alinhar uma garra.

Verificacdo da operacdo
(alimentacdo da etapa)

Vocé aprendeu a verificar a operacédo pela alimentacdo da etapa.
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OPERACAO AUTOMATICA

O Capitulo 5 descreve a operacdo automatica do robé.
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_ Funcao da tela do painel de operacao

Esta secdo descreve os nomes e fungdes da tela de operagdo do teaching pendant (R32TB/R33TB).

[Nomes e fungdes das partes]

1/2

Coloque o cursor do mouse sobre cada parte da tabela ou sobre a figura da tela do painel de operacdo para destacar a parte

ou descricdo correspondente.

COPERATIONy 100%  Auto COPERATION>
PROGRAN NAWE STEP PROGRAM NAME
. PRGZ 00001 . PRG2 |
STATUS:_ STOP ﬂﬁfiE'f"CﬁHT' B__T_&T_U_S STUP
123

1{10% 'Autnc
STEP

___________

MODE: CONT:

- ___5

El  Jcos K

Velocidade da definicao

Mostra a velocidade da definicdo.

Modo do controlador

Mostra o modo do controlador.

Nome do programa

Mostra o nome do programa selecionado.

Estado de execucdo do programa

Mostra o estado de execucao do programa.

Numero da linha em execucdo

Mostra o nimero da linha que esta sendo executada.

Modo de operacao

Mostra o modo de operacao.

START

Comuta a tela, saindo do inicio da execugdo do programa ou durante a
parada do programa, para reiniciar a tela <5TARTING PROGRAM =,

CONT./CYCLE

Comuta o modo de operacao.
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_ Funcao da tela do painel de operacao ) 2/2

RESET Cancela a pausa do programa, e libera o alarme com reset do
programa, quando existe um alarme.
CHOOSE Selecione o programa a ser iniciado. Muda
para a tela <ESCOLHA DO PROGRAMA =,
SV.ON/SV.OFF Liga/desliga a alimentagdo do servo.
CLOSE Encerra (termina a operagao de inicio a partir do T/B) a tela <OPERATION>.
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_ Operacoes no painel de operacao )

Esta secdo descreve as operagdes no painel de operacgéo. Esta secdo mostra um exemplo de como a definicdo de velocidade de
operacdo € alterada e o programa ¢é iniciado.

8 D

Exibic3o da tela de selecdo do programa

v
COPERATION> 70% Auto Alteracao da substituicao
v
PROGRAM NAME : STEP : Selecio do programa
PRG2 00001 v
Servo ativado

STATUS: RUN MODE: CYCLE ¥

123 - Inicio da opera:éo automatica

i  LCDar Alteracao do modo J

<DPERAT 10N> ™ Aito
PROGIRAN NANE Siep
PRi2 00001

STATUS  RUN WOE - CYQLE

Vocé aprendeu sobre as operagoes
no painel de operacao.
Avance para a proxima pagina.
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_ Resumo deste capitulo )

Veja a seguir uma lista dos tOpicos que vocé estudou neste capitulo.

« Funcdo da tela de operacao

« Operagdes na tela de operacéo

[Pontos]

Os pontos a seguir s8o0 muito importantes, por isso leia-os novamente para se familiarizar com seu contetudo.

Funcdo da tela de operagdo » \Vocé aprendeu as funcgdes da tela OPERATION.

Operagbes na tela de
operacao

« Vocé aprendeu as operagées na tela OPERATION.
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e 1. MANUTENCAO 4

O Capitulo 6 descreve a manutencdo e a inspecdo necessarias para que os robds funcionem corretamente por muito tempo.
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_ Manutencao e inspecao

A manutencao e a inspecao incluem as verificacdes diarias e as verificacbes periodicas. As verificagdes sdo necessarias para
evitar falhas de seguranca e utilizacdo prolongada.

Os ciclos de manutencdo e inspecao e a lista de verificagdo sdo apresentados abaixo.

)

[Ciclo de manutencao e inspecao] (Para RV-2FR-R/D)

<Programa de inspecao>

OHr

500Hr

1,000Hr

1,500Hr

Inspecao de 1 mes
Inspecio de 1 més

Inspecas de 1 mes

Inzpecio de 3 meses|

Inspecia de 1 mes
Inspecao de 1 més

Inspecio de 1 mes

Inspecho de 3 mesesllnspea'n de f ITEEl

Inspecdo de 1 més
Inspecio de 1 mes

Inspecho de 1 més

Inspecia de 3 meses

Inspecio de 1 més
Inspecio de 1 més

<Estimativa do ciclo de inspecdo>

Para um turno

8 h/dia = 20 dias/més = 3 meses = aprox. 500 h
10 h/dia = 20 dias/més x 3 meses = aprox. 600 h

Para dois turnos

15 h/dia = 20 dias/més = 3 meses = aprox. 1.000 h

[Nota]

Conforme ilustrado acima, para dois turnos, realize a
inspecao de 3 meses, a inspecdo de &6 meses e a inspecao de
1 ano depois de passada a metade dos periodos.

Inspecio de 1 més

Inspecao de 3 meses

|I|'|5|:|e1;50 de & meses
I

Inspecao de 1 ano

|
- Inspecio de 1 més Ilnspa;ﬁu de 3 meses

Inspecan de 6 meses

Inspegio de 1 ano|

Irspecio de 3 anos

Tempo de operagdo
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_ Manutencao e inspecao ) 1/2

[ltem para verificacao] (Para RV-2FR-R/D)

<Item para verificacdo diaria=

Antes de ligar a alimentagio (Verifique os itens a sequir antes de ligar o eguipamento).

1 Verifique se ha parafusos de instalagdo soltos no robb. (Verificagdo visual) Aperte os parafusos firmemente.

2 Verifique se existern parafusos de fixacdo soltos na tampa. (Verificagdo visual) Aperte os parafusos firmemente.

3 Werifique se ha parafusos de instalagio soltos na garra. (Venficagio visual) Aperte os parafusos firmemente.

4 Verifique se o cabo de alimentagio esta firmemente conectado. (Verificagdo Conecte o cabo firmemente.
visual)

5 Verifique se os cabos entre o robd e o controlador estdo firmemente conectados. || Conecte o cabo firmemente.

{Verificagdo visual)

& Verifique se ndo ha rachaduras e substancias estranhas no robé, ou objetos que Substitua as pegas por novas, ou tome medidas temporais.
causem interferéncia com ele.

7 Verifique se ndo existe vazamento de graxa no corpo do robd. (Verificagdo visual) || Limpe o robd e aplique graxa.

8 Verifique se o sistema de pressdo do ar esta em condigdo normal. Verifique se ndo || Tome medidas contra o actimulo de dgua e o vazamento de ar (ou
ha vazamento de ar, se ndo ha acimulo de 3gua no dreno, se as mangueiras ndo || substitua as pegas).
estdo dobradas, e se a fonte de ar estd em condigdo normal. (Verficagdo visual)

Depois de ligar a alimentagdo (vigie o robd ao liga-lo).

1 Verifique se, ao ligar o robé, isso ndo causa uma operagio ou som fora do normal. || Consulte a resolugio de problemas.

Durante a operagdo (utilize seu proprio programa).

1 Werifique se o ponto de operagio ndo esta desalinhado. Consulte a resclugdo de problemas.
Verifique o seguinte, se ocorrer um desvio.
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_ Manutencao e inspecao

1:Verifigue se os parafusos de instalagdo estdo firmes.
2Verifique se os parafusos de fixagdo da garra estdo firmes.
3Verifique se os jigs em torno do robé ndo estdo deslocados.
4:Se a posigio ndo for corrigida, consulte "Resolugio de
problemas”, faga a verificagdo e obtenha as medidas.
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2 Verifique se existe operagio ou ruido fora do normal. (Verificacio visual)

Consulte a resolugdo de problemas.
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_ Manutencao e inspecao )

[ltem para verificacao] (Para RV-2FR-R/D)

<Lista de verificacdo periddica=

Item para verificagido a cada 1 més

1 Verifique se os parafusos utilizados no corpo do robd estdo firmes. Aperte os parafusos firmemente,

2 Verifique se os parafusos de fixagio do conector e os parafusos dos terminais no || Aperte os parafusos firmemente.
bloco dos terminais estdo firmes.

3 Remova todas as tampas e verifique se ndo ha riscos por atrito ou substancias Examine a causa e elimine-a.
estranhas nos cabos. Se um cabo estiver danificado, contate o setor de servigos da
MITSUEBISHI.

Item para verificagido a cada 3 meses

1 Werifique se a tensdo da correia sincronizadora esta adequada. Ajuste a tensdo se a correia estiver muito esticada ou muito frouxa.

ltem para verificagdo a cada 6 meses

1 Verifique se a pega dos dentes da correia sincronizadora esta muito gasta. Se os dentes estiverem substancialmente lascados ou gastos,
substitua a correia,

Item para verificagdo a cada 1 ano

1 Troque as baterias backup do robd. Consulte a "Segdo 6.4 Procedimento de substituigdo da bateria”
para trocar as baterias.

Item para verificagdo a cada 3 anos

1 Lubrifique as engrenagens de redugdo com graxa para cada eixo. Consulte a "Se¢do 6.3 Procedimento de lubrificagdo” para aplicar a
graxa.
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_ Procedimento de inspecao/limpeza/substituicao do filtro

Existe um filtro instalado no controlador.

Vocé concluiu a inspecao e limpeza
do filtro.
Avance para a proxima pagina.
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_ Procedimento de lubrificacao )

A secdo seguinte mostra os locais onde se deve efetuar a lubrificacdo e a substituicéo.
(O procedimento pode variar de acordo com o modelo. Para obter detalhes, consulte o0 manual do modelo utilizado).
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_ Procedimento de substituicao da bateria )

[Brago do robd]

Existe um encoder absoluto instalado dentro do rob6 para detectar a posicdo em cada eixo.

Quando a alimentacéo é desligada, os dados de posicdo do encoder sdo alimentados por baterias backup.

As baterias sdo instaladas na entrega da producéo. Troque essas pegas consumiveis aproximadamente uma vez por ano.

Se as baterias forem trocadas depois de esgotadas, sera necessario efetuar a definicdo da origem ABS descrita na secéo 6.5.

Para saber o procedimento de substituicdo da bateria, assista ao video abaixo.
(O procedimento pode variar de acordo com o modelo. Para obter detalhes, consulte o manual do modelo utilizado).
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