
真赞，路斯特LUST马达维修飞车维修推荐单位

产品名称 真赞，路斯特LUST马达维修飞车维修推荐单位

公司名称 常州凌肯自动化科技有限公司

价格 35.00/台

规格参数 技术好:马达维修
规模大:驱动器维修

公司地址 江苏省常州市武进经济开发区政大路1号力达工
业园4楼

联系电话 13961122002 13961122002

产品详情

  如图1所示，2)FANUCM-10i弧焊机器人在自动运行过程中出现停机并报警:SRVO-046OVC异常(G:2A:1
)SRVO-024移动时误差过大(G∶2A∶1)SRVO-124确认机械塞子(G∶2A∶1)。。 
真赞，路斯特LUST马达维修飞车维修推荐单位  凌肯自动化的技术人员在每次维修时都有一个标准流程
。虽然交流伺服电机维修过程中有多个步骤，但后的步骤之一是关键的步骤之一。三菱MITSUBSHI电机
维修、安川YASKAWA电机维修、松下Panasonic电机维修、三洋SANYO电机维修、Fuji富士电机维修、日
立HITACHI电机维修、LG、德国伦茨Lenze电机维修、AMK电机维修、德国博世力士乐Rexroth电机维修

Y轴输出控制X轴。经对调后，操作数控系统，手动移动Y轴，机床X轴产生运动，工作正常，证明数控装
置的反馈信号接口电路无故障。但操作数控系统，手动移动X轴，机床Y轴不运动，同时数控显示"ERR21
，X轴测量系统错误”报警。由此确认，报警是由测量系统不良引起的，与数控装置的接口电路无关。
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1、如果伺服电机的正确对齐数据未知，则在拆卸电机之前收集它，以便在组装过程中正确重新对齐。2
、拆卸电机后，重新排列编码器，使其与转子上的磁铁和定子绕组正确对齐。3、如果已更换编码器，则



需要调整组件。4、换向的动态对齐（旋转时设置）是通过反向驱动电机正向并使用示波器将定子/转子
产生的电压输出与相应的换向通道进行比较来完成的。5、从线到线定子电压的示波器轨迹和来自相应霍
尔开关的方波代表一个相间电压和一个转子位置反馈信号。6、大多数单元将具有三个位置反馈信号，可
匹配三个线对线电压输出。7、当反馈输出与其电压输出正确匹配时，调整一组输出也将调整其余两个输
出。

过压，过载，欠压，不显示，黑屏，无电压输出，接地，短路，IGBT故障，电源故障等。西门子6ES7647
-6BB15-4BA0维修即使是同一270_f8公司或厂家的产品，(1)、测量标称电阻值Rt用万用表测量NTC热敏电
阻的方法与测量普通固定电阻的方法相同，场效应管与晶体管的比较（1）场效应管是电压控制元件。

凌肯自动化技术人员使用制造商软件并将编码器与工厂规格对齐。编码器因品牌而异。它们也非常脆弱
，可能非常挑剔。成功校准后，使用特定型号的驱动器或放大器对电机进行 2-3
小时的运行测试。如果没有适当的重新对准，交流伺服电机将无法正常工作。

伺服电动机温升过高或绕组烧毁力士乐伺服电机维修实例：MKD系列伺服电机维修故障现象开机时servo
fault报警车速只能开到150，无法开高速维修方法恢复电机机械精度，更换编码器调节零位MDD系列伺服
电机维修故障现象电机慢速运行正常、但开快车就报警编码器码盘破碎更换编码器码盘更换编码器MAC
系列伺服电机维修故障现象旋转变压器损坏电机永磁转子失磁维修方法更换选装变压器。

真赞，路斯特LUST马达维修飞车维修推荐单位 库卡机器人伺服电机KSD1-库卡机器人伺服包KSD1-库卡
机器人KSD1-库卡驱动模块KSP600-3x64维修型库卡机器人驱动模块KSP600-3x20/ECMAS3D2224BE53/KUK
A库卡机器人伺服驱动KSP600-3x40/ECMAS3D4444BE531/KSP600-3x40库卡伺。。 4PP035.0300-01维修，4P
P015.E420-36维修，4PP035.0300-36维修，4PP015.E420-01维修，4PP015.C420-01维修，4PP015.0420-36维修
。。 EXOFF1与EXOFF2,如果使用了外部开关机功能请查看连接电缆，工业机器人随着频繁的使用和的积
累，难以避免一些设备的耗损和破坏，导致机器人不能正常运作，耽误整体的效率，发那科机器人电源
常见故障现象:1电源指示不亮。。 (TAIYODENKI)大洋伺服电机维修，(SHIMPO)日本电产伺服电机维修
，(YAMADA)山田伺服电机维修，(SUNX)神视伺服电机维修，(YAMATAKE)山武伺服电机维修，(ORIE
NTAL/VEXTA)东方伺服电机维修。。jhvasfdwedf
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