
华南区KUKA库卡机器人维修中心

产品名称 华南区KUKA库卡机器人维修中心

公司名称 惠州市都能电子科技有限公司

价格 .00/件

规格参数

公司地址 惠州市仲恺大道263号华裕居1单元10层06号房

联系电话 07522037946 13528089600

产品详情

华南区惠州KUKA库卡机器人维修常见故障和日常问题维修处理

服务项目:库卡KUKA机器人控制柜、驱动、电机维修 。KUKA机器人伺服电机维修遇到过热甚至冒烟怎
么办?1、KUKA机器人伺服电机维修遇到过热故障原因①电源电压过高;②电源电压过低，电动机又带额
定负载运行，电流过大使绕组发热;③修理拆除绕组时，采用热拆法不当，烧伤铁芯;④电动机过载或频繁
起动;⑤电动机缺相，两相运行;⑥重绕后定于绕组浸漆不充分;⑦环境温度高电动机表面污垢多，或通风
道堵塞。2、KUKA机器人伺服电机维修遇到过热故障排除①降低电源电压(如调整供电变压器分接头);②
提高电源电压或换粗供电导线;③检修铁芯，排除故障;④减载;按规定次数控制起动;⑤恢复三相运行;⑥采
用二次浸漆及真空浸漆工艺;⑦清洗电动机，改善环境温度，采用降温措施。

机器人电路板中的各个电子元器件正常吗?通常不管是什么类型的机器人电路板发生故障，基本上都是机
器人电路板中个别的电子元器件损坏或出现性能不良的情况所致，只要不是人为的将供给机器人电路板
的电源电压等级接错(24V误接成220V或220V误接成380V)或将电源的正负极接反，一般都不会损坏太多
的电子元器件。至于如何在一块故障机器人电路板中顺利的找出损坏的电子元器件，跟机器人电路板维
修人员对电子元器件的掌握程度和检修方法有很大关系。如果维修人员对电子元器件的质量检测手段掌
握的不牢，机器人维修当检查到某一个损坏的电子元器件时也不知道该元件已经损坏，那就很难找出损
坏的电子元件了，找不出损坏的电子元件也就很难找出故障原因了;如果维修人员对检修方法掌握的不牢
，采用的维修方法不恰当，kuka也会出现查来查去都查不出故障所在的情况，所以，不管在什么情况下
，也不管你用什么检查方法，确认机器人电路板中各元器件是良好的，是查找故障机器人电路板故障原
因的重要一环。

机器人电路板中的线路正常码?如果经过一定的方法和手段已确认机器人电路板中的各个电子元器件都是
正常的，接下来就要检查机器人电路板中的连接线路是否正常。例如机器人电路板中的印制线因为潮湿
或其它原因出现腐蚀、霉断或断裂的情况，这种故障情况有时候非常隐蔽，需要借助电子显微镜才能看
得清楚，你仔细检查过了吗。机器人电路板中软件或参数设置正常吗?一般情况下，含有程序的芯片出故
障的几率很小， 机械手软件如果没有人去改变它里面的数值出问题的几率也非常低，但如果在检查完并
已确认机器人电路板中的电子元器件和印制线路都正常的情况下，就要检查软件及其设置是否存在问题
了，如果软件及设置良好，则机器人电路板装到设备上一定能使用。至于如何检查机器人电路板中的软
件及设置是否正常，通过机器人电路板维修各种的尝试，你就可以将你遇到的疑难故障解决掉了KUKA



交流伺服电机振动故障的分析与解决方案(2)KUKA电机转子不平衡，电机转子的动平衡制造时有缺陷或
使用后变差，就会产生形如“振动电机”一样的振动源。(3)转轴弯曲，转轴弯曲的情况类似于转子不平
衡，除了会产生振动源也会产生电机转子中心和丝杠中心的同轴度误差，使机械传动系统产生抖动。(4)
联轴器制造缺陷或使用后磨损会造成联轴器两部分的同轴度误差，特别是使用铸造的刚性联轴器，由于
本身的制造精度差，更容易产生同轴度误差导致振动。(5)导轨的平行度在制造时较差会导致KUKA伺服
系统无法到达指定|位置到无法停留在指定|位置，这时KUKA伺服电机会不停的在努力寻找位置和系统反
馈间徘徊，使电机连续的振动。(6)丝杠与导轨平面的平行度误差，丝杠在安装过程中与导轨所在平面有
平行度误差也会使电机由于负载不均匀产生振动。(7)丝杠弯曲，丝杠弯曲后丝杠除了受到轴向推力外还
会受到变化的径向力，弯曲大时径向力大，弯曲小时径向力小，同样这种不应该存在的径向力也会使机
械传动系统产生振动。2.电气方面导致KUKA交流伺服电机电气方面的原因主要是伺服驱动器的参数调整
上。(1)负载惯量，负载惯量的设置一般与负载的大小有关，过大的负载惯量参数会使系统产生振动，一
般的KUKA交流伺服电机可以自动测量系统的负载惯量;(2)速度比例增益，设置值越大，增益越高，系统
刚度越大，参数值根据具体的伺服驱动器型号和负载情况确定，一般情况下，负载惯量越大，设定值越
大，在系统不产生振动的情况下，设定值尽量较大，但是增益越大，偏差越小，越容易产生振动;(3)速度
积分常数，一般情况下负载惯量越大，设定值越大，系统不产生振动的情况下，设定值尽量较小，但是
降低积分增益会使机床响应迟缓，刚性变差;(4)位置比例增益，设置值越大，增益越高，刚度越大，相同
频指令脉冲条件下，位置滞后量越小，数值太大可能会引起电机振动;(5)加速度反馈增益，电机不转时，
很小的偏移会被速度环的比例增益放大，速度反馈产生相应的转矩，使电机来回抖动。KUKA交流伺服
系统在许多性能方面都优于步进电机。但在一些要求不高的场合也经常用步进电机来做执行电机。所以
，在控制系统的设计过程中要综合考虑控制要求、成本等多方面的因素，选用适当的控制电机。工业机
器人示教器触摸偏差原因分析手指所触摸的位置与鼠标箭头没有重合。原因1:工业机器人示教器安装完
驱动程序后，在进行校正位置时，没有垂直触摸靶心正中位置。解决1:重新校正位置。现象2:部分区域触
摸准确，部分区域触摸有偏差。原因2:表面声波触摸屏四周边上的声波反射条纹上面积累了大量的尘土
或水垢，影响了声波信号的传递所造成的。解决2:清洁触摸屏，特别注意要将触摸屏四边的声波反射条
纹清洁干净，清洁时应将触摸屏控制卡的
使用负荷校正功能时，必须带负荷执行。负荷校正两种“用工具‘学习’的数据”和”不用工
具‘学习’的数据”。
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