
柯马COMAU机器人Arc4维修保养已分享

产品名称 柯马COMAU机器人Arc4维修保养已分享

公司名称 常州凌肯自动化科技有限公司

价格 415.00/台

规格参数 维修类型:机器人维修保养
维修范围:全国
品牌:不限

公司地址 江苏省常州市武进区力达工业园4楼

联系电话  13961122002

产品详情

柯马COMAU机器人Arc4维修保养已分享 油嘴取下，将油封涂液体生胶带，安装紧固07皮带张力检测打
开机器人四轴外壳，利用张力测试仪测试机器人皮带张力(频率)是否正常08电池更换更换川崎机器人本
体编码器电池保持机器人处于正常上电状态(前提)打开机器人一轴尾部电池外盖。我们凌肯自动化维修
机器人品牌较齐全，例如有发那科FANUC、库卡KUKA、那智不二越NACHI、日本川崎kawasaki、ABB
、史陶比尔Staubli、柯马COMAU、爱日本安川Yaskawa、新松SIASUN、松下Panasonic、利讯达、普生EP
SON、denso泰禾、韦森贝格、伯朗特BORUNTE、OTC欧地希等等。 ABB伺服马达维修，安川MOTOM
AN伺服电机维修，IGM伺服电机维修等，技术直线:工控设备维修工控设备维修>IGM机器人谐波减速机
产品编:Pro工控设备维修|产品名称:IGM机器人谐波减速机产品编:Pro产品IGM机器人精密谐波减速机维
修IGMRTi496RV减速机|IGMRTi499齿轮。从而推动社会化大生产的历史性大跨越。生产工艺越来越精密
，当前精密和超精密加工精度从微米到亚微米，乃至纳米，在汽车、家电、IT电子信息高技术领域和、
民用工业有广泛应用。同时，精密和超精密加工技术的发展也促进了机械、模具、液压、电子、半导体
、光学、传感器和测量技术及金属加工工业的发展，更多的数控加工设备投入到生产加工的行业中来，
所以一场真正的工业现已到来。伺服维修、伺服驱动器维修具实力的维修站广州安川机电科技有限公司
机器人伺服电机维修包括KUKA库卡机器人伺服电机维修，ABB伺服马达维修，安川MOTOMAN伺服电
机维修，IGM伺服电机维修，西门子直流伺服电机维修等。技术直线：工控设备维修工控设备维修>贝加
莱伺服电机维修1产品编：Pro工控设备维修|产品名称：贝加莱伺服电机维修1产品编：Pro20产品伺服驱
动器和伺服电机的在21世纪工业生产设备上大规模运用已成为一种趋势。 再根据故障进行专业技术性检
测，这样才能更好的处理故障问题。Kawasaki川崎机器人维修时可能出现以下几点常见故障：过载过载
是机器人常有的问题，通常是因为电路产生故障，导致负载超过了机械出厂时设定的负载，触发保护机
制导致机器无法使用。工作时有异常响动主要是因为齿轮松动，导致工作时机械部位遭到磨损，或者零
件之间反生摩擦、震动导致发出噪音，久而久之可能造成零件损坏或者机械故障，要注意时对机器的保
养、润滑，经常检查避免零件之间的松动工作效率降低可能是由于电路出现了故障，导致机械收不到正
常的工作信号，或者由于接触不好导致收到信号减弱。时要注意对电路的保养，避免发生损坏而影响工
作效率。Kawasaki川崎机器人维修步骤：1.在维修时。 取下碳刷(请注意在取下的碳刷的柄上与碳刷槽上
做记号，确保安装时不致左右换错用裹好砂纸的木制工具贴实换向器，用另一只手按电机旋转方向，轻
轻转动轴换向器研磨，伺服电机维修使用砂纸粗细的顺序先粗后细当一张砂纸瞎得不能用后。轴计算机
多可对9个伺服轴进行和速度控制。主伺服驱动器装置采用一捆绑形式提供（6轴机器人），以尽可能减



少接线、元件和PCB的数量，附加轴可单独供应。ABB机器人伺服放大器主控模块多可连接四个驱动器
模块，因此多可驱动器四台机器人和附加轴。ABB机器人驱动器装置，可切实满足用户需求，从而为用
户提供佳性能，实现设备寿命期内盈利能力的大化。驱动单元模块包含1个或2个伺服驱动系统。个系统
称为“主伺服驱动系统”，用来控制机械手的轴盒可能在轨道上使用的台车。可选配第二个系统，称为
“伺服驱动系统”，是用来操作机械手内的或是外部控制柜中系统，又或是控制CBS系统。ABB机器人伺
服驱动模块维修型号包括：ABBDSQC345A伺服驱动单元3HAB8101-1ABB机器人DSQC345C3HAB8101-3.0
7E驱动模块ABBDSQC345C3HAB8101-3/08DABBDSQC346A3HAB8101-5机器人伺服驱动模块ABBDSQC346
B3HAB8101-6/11AM2000机器人驱动单元维修ABBDSQC346B伺服驱动单元3HAB8101-6ABBDSQC346G3HA
B8101-8/12E机器人伺服驱动器ABBIRB6400机器人驱动模块DSQC346G3HAB8101-8.08FABBDSQC346G3HA
B81018/08BABBDSQC358C3HAB8101-10/16AM2000控制柜驱动单元ABBIRB1410DSQ063HAC/04驱动模块维
修ABBDSQ063HAC/03ABBDSQC346E3HAB8101-11/06BM2000ABB机器人维修ABB机器人维修>ABB机器人
手持编程器维修产品编：ProABB机器人维修|产品名称：ABB机器人手持编程器维修产品编：Pro203963产
品ABB机器人手持编程器维修、ABB机器人M2000示教器维修、ABB机器人IRC5教导盒维修咨询广州安川
机电科技有限公司。 柯马COMAU机器人Arc4维修保养已分享 1、电源检查：首先检查机器人的电源供应
是否正常，包括电源插头、电源线等。确保电源连接牢固，电源线没有损坏。 2、控制器检查：检查控
制器上的LED灯是否正常工作。如果控制器上的LED灯也亮起红灯，可能是控制器故障。此时需要检查
控制器的电源连接、控制线路等是否正常。 3、传感器检查：如果机器人具有传感器，检查传感器是否
正常工作。传感器故障可能导致机器人无法正常启动或运行。
4、机械部件检查：检查机器人的关节、电机等机械部件是否正常工作，是否存在松动或故障。 5、程序
检查：如果机器人具有程序控制功能，检查程序是否正确安装和运行。程序错误可能导致机器人无法正
常启动或运行。 机器人就会自动记录下新的，调整参数1.微调纸箱的长宽高若新进纸箱有些许变化，影
响码垛效果，或纸箱装箱效果不是很好时，需要进行调整，1)“ABB图标进入主系统界面，“程序数据2)
“num。 其他功能正常，如图所示，02东莞安川机器人示教器故障判断及维修引起此故障主要原因有以
下几点▲触摸屏已损坏,▲触摸屏控制卡发生故障,▲触摸屏信号线发生故障,▲主机的串口发生故障,▲示
教器的操作系统发生故障,▲触摸屏驱动程序安装错误,▲表面声波触摸屏四周边上的声波反射条纹上面所
积累的尘土或水垢非常严重。 要注意平时对机器的保养，润滑，经常检查避免零件之间的松动，工作效
率降低可能是由于电路出现了故障，导致机械收不到正常的工作信号，或者由于接触不好导致收到信号
减弱，平时要注意对电路的保养，避免发生损坏而影响工作效率。 用电阻法测量电阻及用信号触发光电
藕合器其性能均正常，再将万用表置于二极管档在路测量IO限幅保护管时，测量的过程中发现其中一路
限幅保护管单向漏电，这种情况有可能是保护管本身原因，也有可能是电路板上其它元器件漏电或短路
导致，为了验证其原因，用电焊铁将二极管拆下脱开电路再测量该元器件，发现还是漏电，由此初步判
定限幅二极管已损坏。使用电烙铁安装上同型号的限幅二极管，安全板上电电流及指示灯均正常，上机
在手动及自动模式下运行测试没有问题发生，故障排除。库卡维修案例发那科机器人维修ABB机器人维
修安川机器人维修库卡机器人维修川崎机器人维发那科维修案例ABB维修案例安川维修案例库卡维修案
例川崎维修案例飞克广东省东莞市松山湖园区中集智谷23栋12楼库卡维修案例库卡机器人控制柜系统主
机出现MFC3故障维修：2020/12/库卡机器人控制系统主机出现MFC3故障维修表现：当库卡机器人控制系
统在加载软件时。 确定各轴注油口和出油口，以及工具需求，确定各轴换油的油品种类以及各轴用油量,
更换本体油脂拆除出油口和注油口的油封，在注油口处安装油嘴，出油口处进行废油收集，利用油枪进
行注油，在出油口观察出油状态，确认出油口流出新油后停止加油。 库卡机器人示教器维修常见故障处
理方法:凌肯自动化有限公司:库卡机器人示教器维修常见故障处理方法库卡机器人示教器维修常见故障:K
UKA库卡机器人示教器显示黑屏KUKA酷卡机器人教导编程器显示白屏没有任何字符显示KUKA库卡机
器人示教器显示后触摸功能失效或者不灵KUKA库卡手持控制面板显示后报警急停KU。
柯马COMAU机器人Arc4维修保养已分享 1、停止工作:
首先，立即停止机器人的一切活动，以防止进一步的损坏或危险。 2、断电:
断开机器人的电源以确保安全。这有助于避免因过热或其它原因引起更大的问题。 3、检查负载: 检查机
器人的负载，确保没有超出其设计和标称能力。如果负载过重是导致过载故障的原因之一，需要重新评
估工作负载。 4、故障诊断: 在安全的情况下，对机器人进行的故障诊断。检查可能的故障点，包括电气
系统、传感器、软件或机械部件。 5、维护和保养:
确保定期对机器人进行维护和保养。这包括清洁、润滑和检查各部件的磨损情况。 6、修理或替换: 当确
定了过载故障的原因后，修理或替换损坏的部件。在进行修理后，重启机器人并进行测试，确保问题已
经解决，机器人能够安全、有效地运行。 ，根据以，上步骤反向操作装配各单元与连接器;确保所有连接



器无连接错误并连接牢固;确保所有固定螺丝已安装并拧紧到位，�，反复确认控制柜已安装复原完毕，
连接电网电源，控制柜，上电测试，示教器显示能正常进入系统。 开环放大下的运放成为一个比较器，
如果要判断器件的好坏，先应分清楚器件在电路中是做放大器用还是做比较器用，我们可以看出，不论
是何类型的放大器，都有一个反馈电阻Rf,则我们在维修时可从电路上检查这个反馈电阻。 请避免对各接
头使用任何清洁剂进行清洁以免引起故障发生甚至火灾等重大安全事故，请检查控制柜门是否正确关闭
锁紧，以避免灰尘等异物进入内部，机器人运行启动前注意事项请检查各设置感应器是否正确连接并功
能动作正常。另外紧急客户可以提供KUKA机器人伺服组件KSP相应同型号的备件供客户使用，避免因机
器人损坏而造成停产保证：保证出仓维修件KUKA机器人KUKA安全逻辑电路板都经过专业检测，有安装
到我方机器人上测试，确实送到客户方能正常使用，避免无法测试返修给客户带来设备测试风险和停机
损失。保修承诺：对维修的KUKA机器人安全逻辑电路板产品，公司提供数月的保修服务。库卡安全板
销售以及维修型号包括：KUKA安全逻辑电路板ESC-C1V1.20/库卡机器人安全逻辑电路板ESC-CIV1.40/库
卡机器人备件系列包括：库卡KUKA总线模块库卡KUKA主板：库卡机器人MFC多功能板卡，I/O板，分
解数字转换器电路板RDW板。 这种情况一般是由于在个电极补偿基准设定时，补偿基准值过大导致的。
在个电极补偿基准设定运行PTPINIT1ServoGun=1New时，磨损补偿值会均分配至动静电极。此时再运行P
TPINIT1ServoGun=1Same，则EG_WEAR_FLEX[]（动电极磨损量）=0，磨损值会全部累加至静电极。如
果个电极补偿基准设定时，补偿基准值过大，则电极修磨磨损后就出现补偿值两极差距过大的情况。此
外，在各方面的设置都正确合理的情况下还有误差出现，则可能是伺服包底层程序有问题。可以从补偿
值正常的机器人中，在TP上找到点焊包ServoGun_TC的eg_lib_tc.src文件将其复制导入到有问题的机器人
相应的程序中替代eg_lib_tc.src(件要备份)。 NR，671010-FAKraus&NaimerKG41105D-A004Kraus&NaimerK
G64203D-A080EKUKAKPSpowermodule_KPS-60020-ESCHBMK-T10F-100Q-SU2-S-0-V0-NHBMK-
T10FS-500Q-。 HbfVpNhKwj
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