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产品详情

那智不二越机器人烧坏维修机械手不能启动 驱动器没显示:驱动器内部电路或IG或其他部件有缺陷，99号
报警:驱动器内部电路有缺陷，显示EEEEEE，驱动器内部电路有缺陷，Panasonic松下MEDHT7364NA2伺
服驱动器维修--李先生公司:://gkznjs松下伺服维修,松下伺服电机维修,松下伺服马达维修,松下伺服驱动器
维修,Pan。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NA
CHI、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EPSON、denso泰禾、韦森贝格、伯朗特BORUNTE、OTC欧地希等等。 贝加
莱工控机维修，研华工控机维修，联想工控机维修，ab罗克维尔工控机维修等，工控机维修故障包括:按
键损坏，电源板故障，高压板故障，液晶故障，主板坏，上电黑屏，花屏，暗屏，触摸失灵，不能正常
开机，触摸问题。用该中间回路电压为内部驱动调节器和外部驱动装置供电。有4个结构尺寸相同的不同
设备类型。KPP不带轴伺服系统（KPP600-20)KPP带单轴伺服系统（KPP600-20-1x40)，输出端峰值电流1x
40AKPP带双轴伺服系统（KPP600-20-2x40)，输出端峰值电流2x40AKPP带单轴伺服系统（KPP600-20-1x64
)，输出端峰值电流1x64A库卡机器人KPP600驱动电源维修广州安川机电科技有限公司服务流程为：A、
待修品寄（送）到安川→专业人员检测（安全，不会损坏部件）→报价→客户同意检修→修复→寄回；B
、待修品寄（送）到安川→不同意→不收任何费用我公司原件寄回（只需您承担运费可）。 库卡控制面
板（KCP）(主设备)，KPS600，MFC（被动式节点）CI3板概览：CI3板将电子安全回路（ESC）系统的单
个节点与各自的客户接口连接起来，视客户要求不同，可在机器人控制系统中使用以下不同的板：CI3标
准板，CI3扩展板，CI3工艺板。公司优势：KUKA安全逻辑电路板软件和硬件我公司都有专业的工程师
配套服务，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。 需遵守以下几点:(1)ABB机器人控制器上的
模式选择开关必须打到手动，以便操作使能设备来断开电脑或遥控操作，(2)当模式选择开关在＜250mm/
s时候，速度限制在250mm/s，进入工作区，开关一般都打到这个。断电重启设备后300报警消除。在OPE
RATIONPANEL画面下，将ZEROPOINTSET由“INVALID改为“VALID后用手轮将B轴移至参考点；后
将参数＃1815.4设回原来的数值后断电重启设备，故障排除。发那科发那科伺服机伺服器伺服放大器篇：
数字式交流伺服驱动单元的故障检测与维修篇：发那科Fanuc伺服放大器F411的故障解决方案发那科机器
人维修>伺服电机维修>>发那科Fanuc伺服放大器F436的故障解决方案发那科Fanuc伺服放大器F436的故障



解决方案：  ：互联网  ：介绍发那科Fanuc伺服放大器在加工过程中显示“436Y轴过载”报警的故
障原因及维修方法⋯⋯案例情形发那科Fanuc伺服放大器在加工过程中显示“436Y轴过载报警。
那智不二越机器人烧坏维修机械手不能启动 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。 提供机器人维修，机器人保养，工控设备维修以及机器人产品与备件的销售等服务，涉
及的品牌有:ABB，KUKA，安川，FANUC，Kawasaki川崎，Panasonic松下，COMAU柯马，STAUBCI史
陶比尔。 请参阅安装和连接手册和外部I/0手册，川崎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
修案例飞克川崎维修案例川崎机器人示教器与CPU板维护:2020/12/26:川崎机器人示教器维修示教器可以
通过连接示教器。 伺服驱动器使用，ABB伺服驱动器调试，ABB伺服驱动器维修都是伺服驱动器在当今
比较重要的技术课题，越来越多工控技术服务商对伺服驱动器进行了技术深层次研究，ABB伺服控制器
是现代运动控制的重要组成部分，被广泛应用于工业机器人及数控加工中心等自动化设备中。 供应及回
收三协机器人及周边配件，提供维修服务。李先生三协机器人电容组1004056B备件找，我们基本上进口
产品都能采购，只要您提供品牌和型号，其余的事情交给我们！优势供应各大工业机器人产品、工业机
器人备件服务：产品提供24小时在线技术服务、产品质保期12个月，提品升级优势提供ABB、KUKA、Ya
skawa安川、FANUC发那科、Kawasaki川崎、Panasonic松下、COMAU柯马、STAUBLI史陶比尔等各大品
牌机器人与备件广州广科智能技术有限公司专业工业机器人服务商，服务项目包含：工业机器人销售、
机器人备件、机器人维修、机器人保养、机器人调试、机器人改造和机器人培训等，主要针对ABB、库
卡KUKA、发那科FANUC、安川、川崎、史陶比尔、OTC、那智不二越等品牌。 但工作环境对PLC影响
还是很大的，所以，通常每个半年应对PLC做定期检查，如果PLC的工作条件不符合表1规定的标准，就
要做一些应急处理，以便使PLC工作在滚规定的标准环境，温度和湿度是在相应的范围内吗。 如果出现
错误要及时的进行更正，MITSUBISHI三菱机器人维修常见故障及解决方案(1)MITSUBISHI三菱机器人示
教器触摸不良或局部不灵(更换触摸面板)(2)MITSUBISHI三菱机器人无显示(维修或更换内部主板或液晶
屏)(3)MITSUBISHI三菱机器人示教器显示不良。 那智不二越机器人烧坏维修机械手不能启动
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。 热敏电阻:过热保护霍尔元件安装在UVW的其中二相,用于检测
输出电流值，选用时额定电流约为电机额定电流的2倍左右，充电电阻作用是防止开机上电瞬间电容对地
短路，烧坏储能电容开机前电容二端的电压为0V,所以在上电(开机)的瞬间电容对地为短路状态。 客户一
定要擦亮眼睛，服务内容:ABB1410机器人故障维修故障问题:服务过程:问询了解现场基本状况接到紧急服
务需求，与现场工程师沟通，了解机器人在生产期间经常出现SMB通信故障，分解器错误，转数计数器
未更新故障。 两点示教如下图所示:前提条件:当前选择的焊枪做过压力标定及压力测试合格，外部焊枪
以压紧的新帽来校零，设定配置-ServoGunTorqueControl-Configuration:FirstInitforce(初始化压力一般为2.5
KN),TCPorientation(补偿方向)。又着急用机器人，可临时将报警信号短接，不过注意，此时电机真正过
热后也不会报警，可能会引起电机烧毀。具体操作方式：在控制柜左下角找到A43板，找到板子上5插头
，上边有4根线，其中线号为439和440的两根线就是电机过热报警信号线将两根线从中间断开，把板子这
边的两根线短接即可。（如下图）02.ABB机器人电源模块短路板短路故障处理人为因素：热插拔硬件非
常危险，许多电路板故障都是热插拔引起的，带电插拨装板卡及插头时用力不当造成对接口、芯片等的
损害，从而导致机器人电路板损坏;随着使用机器人的增长，机器人电路板上的元器件就会自然老化，从
而导致机器人电路板故障。环境因素：由于操的保养不当，机器人电路板上布满了灰尘。 即O[65]：PLC
_O_END_ELECTRODE1。测量磨损电极补偿量设定测量磨损电极补偿量设定：参考基准，来测量换帽、



修磨带来的磨损量，使电极补偿相应的磨损量。原理如下：磨损量是参考个电极补偿基准来测量的，所
以第二点和个电极补偿基准设定的第二点是同一点。前提条件：当前选择的焊枪做过压力标定及压力测
试合格。个电极补偿基准设定已执行，基准已确定。示教步骤：同个电极补偿基准设定相同，只是inlinef
orm中选择SAME。如图所示：运行补偿基准点时以下会按顺序发生：焊枪移动至点。焊枪以初始化压力
加压两次。总的磨损量保存在EG_WEAR[]变量中。焊枪移动至第二点。动电极以初始化压力加压标定板
。此时变量EG_WEAR_FLEX[]andEG_WEAR_FIX[]都>0且和实际磨损值相同。 具体方法如下:1将编码器
随机安装在电机上，即固结编码器转轴与电机轴，机器人培训，以及编码器外壳与电机外壳,2用一个直
流电源给电机的UV绕组通以小于额定电流的直流电，U入，V出，将电机轴定向至一个平衡,3用伺服驱
动器读取编码器的单圈值。 HbfVpNhKwj
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