
那智不二越NACHI机器人MC400L维修保养信息

产品名称 那智不二越NACHI机器人MC400L维修保养信息

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

那智不二越NACHI机器人M00L维修保养信息 准确，实惠的优势，以KRC2edtion05控制柜为例，库卡电
子回路(ESC)的安全逻辑系统:安全逻辑电路ESC(ElectronicSafetyCircuit，电子安全回路)是一种双信道，支
持处理器的安全系统。我们凌肯自动化维修机器人品牌及型号齐全，例如有川崎机器人RS007N、RS05L
、RS03N、RS007L、BX300L、CX210L、RS010N等等，库卡机器人KR3 AGILUS、KR3 R540、KR6
R700、KR6 R900、KR6 R1820、KR8 R2010、KR CYBERTECH、KR8
R1620等等，松下机器人TAWERS系列、TM1400、TM1800、TM2000、TL1800等等。 竖线，竖带，花屏
，摔破等(更换液晶屏),KUKA库卡机械手示教盒按键不良或不灵(更换按键面板),KUKA机器人示教盒有显
示无背光(更换高压板),KUKA库卡机械手教导盒操纵杆XYZ轴不良或不灵(更换操纵杆),KUKA机器人教导
盒急停按键失效或不灵(更换急停按键),KUA库卡机械手教导盒数据线不能通讯。安川机器人伺服驱动器
维修报警代码：A.02使用者参数失效EEPROM资料异常A.03主电路译码器异常电源电路侦测异常A.04使用
者参数异常使用者参数设定超出许可范围A.05组合错误伺服马达与伺服驱动器容量不匹配A.10过电流或
散热器过热有一过电流流过IG散热器过热A.30回生异常回生电路故障或回生电阻故障A.32回生过载回生
电能超过回生电阻容量A.40DC过电压主回路DC过电压A.41DC低电压主回路DC低电压A.51超速马达转速
过高A.71过载高负载马达大量超过额定转矩下操作数秒或数十秒A.72过载低负载马达大量超过额定转矩
下连续操作A.73动态制动器过载当动态制动器作用时旋转的能量超过动态制动器电阻容量A.74突波电流
限制器过载主电路电源在ON与OFF间频频转变A.7A散热器过热的散热器过热A.81值编码器备用电池错误
。 越来越多的自动化设备取代了靠经验而完成的个体手工工业，PLC，变频器，触摸屏，工控机等高科
技产品已屡见不鲜及已非常普及化，社会化大生产要使用机器以及相应的动力，原材料和加工工艺，因
此社会化大生产的发展就要依靠科学技术的发展来发明新机器。 咨询，技术专业维修ABB机器人主板电
路板，ABB机器人电源主板维修，ABB机器人主机主板维修，ABB轴计算机板主板电路板维修，ABB机器
人外部轴电路板|ABB外部轴主板，ABB机器人驱动器主板电路板维修。 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。
那智不二越NACHI机器人M00L维修保养信息 1、检查电源和连接：确保机器人的电源连接正常，电缆没
有损坏或断裂。检查电源开关和连接线是否正常。 2、清洁和润滑：确保轴承和连接部位没有杂物或污
垢。使用适当的润滑油或润滑脂来润滑机器人的轴承和运动部件。
3、检查传感器：检查是否有传感器故障导致机器人无法感应到轴运动。清洁传感器并检查其连接线。 4



、检查编码器和驱动器：确保编码器用于测量位置和速度和驱动器用于控制轴运动没有损坏或松动。重
新连接或更换受损的部件。 5、软件和控制系统：检查机器人的控制软件及控制系统，确保其设置正确
，没有错误或故障。重置软件或系统，更新固件，如果可能的话。 然后分离伺服放大器上的CRR63A,CR
R63B和CRR63C电缆，检查每一个电缆终端连接器的管脚1和管脚2的电阻，如果电阻不是9-16欧姆，替换
再生电阻器。(措施5)替换伺服放大器。故障方法报警伺服解决电机原因信号现象篇：伺服电机报警信号
042的原因及解决方法篇：伺服电机报警信号044的原因及解决方法发那科机器人维修>示教器维修>>发那
科机器人的解除方法发那科机器人的解除方法：  ：互联网  ：机器人的解除方法对于IB控制柜：
方法条件：有一台没有设置的相同型号的控制柜；到未设置的另外一台控制器上面把SYSPASS.SV文件备
份出来；在要解除设置的机器上。 则会在TP上显示报警(SYST-035LoworNoBatteryPowerinPSU)，当电压
变得更低时，SRAM中的内容将不能备份，这时需要更换旧电池，并将原先备份的数据重新加载，因此
，平时注意用MemoryCard或软盘定期备份数据。 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，伺服驱动器维修最具实力的维修站技术直线:工控设备维修工控设备维修>派克parker伺
服电机维修1产品编:Pro工控设备维修|产品名称。 Run运转指令正常；操控形式必须挑选方位操控形式；
伺服驱动器设置的输入脉冲类型和指令脉冲的设置是否共同；确保正转侧驱动制止，回转侧驱动制止信
号以及差错计数器复位信号没有被输入，脱开负载而且空载运转正常，查看机械体系。没有带负载报过
载，怎么处理？假如是伺服Run（运转）信号一接入而且没有发脉冲的情况下发作：查看伺服电机动力
电缆配线，查看是否有接触不良或电缆破损；假如是带制动器的伺服电机则必须将制动器翻开；速度回
路增益是否设置过大；速度回路的积分常数是否设置过小。假如伺服只是在运转过程中发作：方位回路
增益是否设置过大；完成幅值是否设置过小；查看伺服电机轴上没有堵转，并从头调整机械。运转时出
现反常声音或颤动现象怎么处理？ 用于正确重启机器人控制器)，，若SD内存卡损坏，可用RobotStudio
尝试对其进行磁盘恢复，若恢复失败需更换新的SD内存卡，1.检查示教器连接线好坏检查示教器连接线
有无破损，被重物碾压过的现象，检查示教器接头XS4有无松动。 主要应用为点焊应用，现场灰尘较多
，且机器人生产任务繁重，控制柜内部容易积累灰尘。故需要客户对控制内部的元器件进行拆解清灰处
理，这样可以减少灰尘积累过多导致的电器故障。通过定期清理，可以将机器人的性能保持在稳定的状
态，有效的延长使用寿命。容易积灰的元器件主要有：控制柜内柜门风扇、控制柜外柜门风扇、主板风
扇、伺服放大器、主板、PSU电源模块、急停板。主要元器件的拆卸方法控制柜内柜门风扇拆卸：1.拆卸
风扇的上下两颗固定螺丝2.将风扇拆卸,清理风扇灰尘3.清理风扇下面的再生电阻灰尘4.恢复部件原始安装
控制柜外柜门风扇拆卸：1.拆卸风扇的四颗固定螺丝2.将风扇拆卸，清理内部灰尘3.恢复部件原始安装主
板风扇拆卸：1.按左图所示。 那智不二越NACHI机器人M00L维修保养信息 1、检查电源供应：确保机器
人所连接的电源线正常并没有短路。检查电源插座和电源线，确保它们都工作正常。 2、检查负载：检
查机器人的负载是否超过了电路或电源的额定负载。如果超负荷操作，考虑减少负载或升级电源设备。 
3、检查过载保护器：确保机器人所连接的电路中的过载保护器如丝没有烧断。如果有烧断的情况，需要
更换保护器，并确保负载适配电路容量。 4、检查散热和通风：确保机器人周围的散热通风良好，避免
过热造成电路跳闸。清理机器人周围的通风口，并确保机器人设备没有过热现象。 5、检查电路和接线
：检查机器人内部电路和接线，确保没有短路或接触不良的情况。检查断路器或开关是否存在故障。 如
果软件及设置良好，则机器人电路板装到设备定能使用，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。另外，独立控制功能有效时，每个任务页码不
同。CLS消去终端屏幕显示的文字列。ABORT中断示教再现，在人机界面表示区上显示[因ABORT指令停
止]。若因ABORT指令停止的情况，则从程序选择画面到重新选择程序为止不能再次启动。SETUALM使
任何编号、名称、子代码的警报发生。DIALOG实行程序时显示对话框。另外，若目前显示的画面不是
示教再现画面，那么由实行DIALOG指令显示对话框时，显示示教再现画面。显示对话框时（等待输入
按钮）程序不运行。DIASB显示在DIALOG指令上的对话框的构成（消息和按钮的显示）仅在DIALOG指
令内能够选择。演令CLEAR将数据1上被的编号以后的变数的内容。 免费提供产品升级)专业提供机器人
备件，涉及的品牌有:库卡机器人，ABB机器人，安川MOTOMAN莫托曼机器人，FANUC发那科机器人
，安川机器人，川崎机器人等，广科智能是国内专业的机器人维修，机器人保养。 也可以通过感应电场
传导，搬运部件或部件容器时，未接地的人员可能会传导大量的静电荷，这一放电过程可能会损坏敏感
的电子设备，所以在有此标识的情况下，要做好静电放电防护，紧急停止:紧急停止优先于任何其它机器
人控制操作。 维修工程师全职全责，服务到底，易损配件大量备储:ABB机器人IRC5示教器，ABB机械手I
RC5示教盒液晶屏，ABB示教器触摸板，ABB示教器主板，机器人通讯电缆，IRC5示教器按键面板等，保



证ABB机器人示教器维修周期短。 电缆整洁。控制柜测量1.电源电压测量测量机器人进线电压、驱动电
压、电源模块电压，进行整体评估。2.安全回路检测检查安全回路（AS，GS，ES）的运行状态是否正常3
.示教器功能检测检测所有按键有效性，急停回路是否正常，测试触摸屏和显示屏功能4.系统标定补偿值
检侧检测机器人标定补偿值参数与出厂配置值是否一致5.系统备份和导入检测检查机器人是否可以正常
完成程序备份和重新导入功能6.硬盘空间检测优化机器人控制柜硬盘空间，确保运转空间正常保养件更
换1.驱动风扇单元更换驱动单元冷却风扇更换2.丝更换控制柜丝更换3.电机上电指示灯更换控制柜操作面
板电机上电按钮内指示灯更换标准保养报告机器人标准保养后建议机器人标准保养后建议备件清单标准
保养周期一年或者运行3000-4000小时（保养周期）更换SMB电池机器人关掉主电源后。 并将主板取下放
置在安全区域;注意，接触主板时做好防静电操作，6.用十字螺丝刀卸除高压板两个紧固螺丝，然后把高
压板，上的连接线卸除，并将高压板取下放置在安全区域，7.依次卸除连接器CNCNCN3;用十字螺丝刀
卸除显示屏四个紧固螺丝。 HbfVpNhKwj
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