
安川YASKAWA机器人MPK50维修保养小窍门

产品名称 安川YASKAWA机器人MPK50维修保养小窍门

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

安川YASKAWA机器人MPK50维修保养小窍门 避免不必要的返工操作;更换完毕根据以上步骤反向操作装
配复原，通电测试示教器触摸等各项功能正常，故障修复完毕，飞克机器人维修有限公司(faykrr)能够高
质地修复FANUC发那科，ABB，YASKAWA安川。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。 但液压阀指示灯不
亮，手推液压阀芯，工作台可动(液压阀内的小线路板虚焊)解决方法:拆开液压阀，取出小线路板焊好(10
)故障现象:机械手不能动故障原因分析:突然停电前，机械手换刀指令已读入，因停电，机械手没有执行
动作。ABB机器人化的伺服电机和驱动器将成为发展趋势，即在普通通用伺服电机和驱动器的基础上，
根据机器人的高速，重载，高精度等应用要求，增加驱动器和电机的瞬时过载能力，增加ABB机器人驱
动器的动态响应能力，驱动增加相应的自定义算法接口单元，且采用通用的高速通讯总线作为通讯接口
，摒弃原先的模拟量和脉冲方式，进一步控制品质（如ABB，安川，松下，伦茨等主流伺服厂商以将Ethe
rCAt总线作为代产品的总线标准）。同时，对于通用型的伺服驱动器删除冗余的通讯接口和功能模块，
简化系统，系统可靠性，并进一步降低成本。ABB机器人伺服驱动器故障维修型ABBDSQC345A伺服驱动
单元3HAB8101-1ABB机器人DSQC345C3HAB8101-3.07E驱动模块ABB机器人伺服放大器维修DSQC345C3H
AB8101-3/08DABBDSQC346A3HAB8101-5机器人伺服驱动模块ABBDSQC346B3HAB8101-6/11AM2000机器
人驱动单元维修ABBDSQC346B伺服驱动单元3HAB8101-6ABBDSQC346G3HAB8101-8/12E机器人伺服驱动
器ABBIRB6400机器人驱动模块DSQC346G3HAB8101-8.08FABB机器人伺服驱动器维修DSQC346G3HAB810
18/08BABBDSQC358C3HAB8101-10/16AM2000控制柜驱动单元ABBIRB1410DSQ063HAC/04驱动模块维修A
BBDSQ063HAC/03ABBDSQC346E3HAB8101-11/06BM2000ABB伺服驱动3HAB8101-13ABBDSQC546A3HAB8
101-18M2000ABBDSQC545A3HAB8101-19ABBIRC5M2004控制柜DSQC6633HAC驱动模块维修ABB机器人
驱动模块DSQC6643HACABBDSQC236C3HAB8798-1机器人伺服驱动单元S3和S4控制器ABBDSQC266B3H
AB8797-1机器人伺服驱动单元S4控制器ABBDSQC236B3HAB8797-1机器人伺服驱动单元S3和S4控制器ABB
DSQC236G3HAB8801-1机器人伺服驱动单元S4控制器ABB机器人伺服控制器维修DSQC266G3HAB8801-1A
BB驱动模块维修DSQC266T3HAB8802-1ABBIRC53HAC3HAC14546-1ABB主要伺服驱动单元3HAC3HAC14
546-3ABB3HAC/09BABB3HAC/01AABB3HAC/06DABB3HAC/08AABB3HACABB机器人伺服驱动器维修AB
B机器人驱动单元维修3HACHAC14551-3HAC17282-3HAC、3HAC14549-3HAC、3HAC14546-3HAC14547



-ABB机器人伺服驱动器维修3HAC14549-3HAC14549-3HAB5845-3HAC、3HAC12928-3HAC、ABB机器人
伺服控制器维修3HAC5687-1ABB3HAB8101-ABB3HAB8101-ABB3HAB8101-ABB3HAB8101-ABB机器人伺服
驱动器故障维修3HAB8101-ABB3HAB8101-ABB3HAB8101-ABB3HAB8101-ABB3HAB8101-ABB3HAB8101-A
BB3HAB8101-ABB3HAB8101-ABB3HAB8101-ABB3HAB8101-ABB3HAB8101-ABB3HAB8101-ABB机器人伺服
放大器维修3HAB8101-ABB3HAB8101-ABB3HAB8101-19ABB机器人伺服驱动3HAC14546-4/04A3HAC14546-
4ABB伺服驱动3HAC14546-6/03A3HAC14546-6ABB3HAC14551-1驱动模块维修。 伺服电机抱闸没有松开，
驱动器和电机再生故障超过内置再生电阻允许的再生功率，负载惯量过大或导电太短，再生电阻断线，
外置再生电阻阻抗值太大，驱动器的控制电路故障驱动器过热驱动器的温度异常，驱动器内部电路故障
突入防止电阻过热冲入防止电阻过热。 然后自动模式直接生产测试正常，控制柜重新现场机器人控制柜
摆放不合理，存在叉车碰撞的危险，协助客户摘除控制柜，并重新摆放，接线，再测试，直到正常生产
，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。 是经过一定的生产实践考验的，因为
一个生产过程的控制系统，一旦做出来，下去，难以有机会反复修改，设计的硬件系统和编程后的用户
软件，其中某些欠缺，成的系统中，不遇到其发生破坏作用的条件，是不被人发现的，万一遇到其发生
破坏作用的条件。安川YASKAWA机器人MPK50维修保养小窍门 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。FANUC机器人的保养周期可以分为日
常三个月，六个月，一年，三年。具体内容如下：在这里具体描述如何更换电池和润滑油。更换电池FA
NUC机器人系统在保养当中需要更换两种电池：更换控制器主板上的电池和机器人本体上的电池。1.更
换控制器主板上的电池程序和系统变量存储在主板上的SRAM中，由一节位于主板上的锂电池供电，以
保存数据。当这节电池的电压不足时，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，时注意用MemoryCard或软盘定期备份数据。控制器主板上的电池推荐一到两年换一次。 处理
各种信号以及控制程序等部分ABB变频器维修实例-ACS600故障ACS600变频器的性能，质量比较稳定，
但受到周围环境影响，参数设置不当，以及不正当操作，都有可能对变频器造成损坏，当然，自然损坏
也是每种电器产品不可避免的。 以便确认TCP的为新的辅助点，或者按TouchupZP(修整目标点)，以便确
认TCP的为新的目标点，5.是确认安全询问，6.用指令OK存储变更，库卡机器人控制柜维修,库卡机器人
示教器维修,库卡机器人I/O板维修,库卡机器人驱动器维修,库卡机器人伺服电机维修,库卡机器人计算机板
维修,库卡机器人电源板维。排除报警。电源变压器过热。当变压器及温度检测开关正常时，可通过改变
切削条件，减轻负荷，排除报警，或更换变压器。电柜散热器的过热开关动作，原因是电柜过热。若在
室温下开关仍动作，则需要更换温度检测开关。2)OFAL报警。数字伺服参数设定错误，这时需改变数字
伺服的有关参数的设定。对于FANUC0系统，相关参数是以及8153~8157等；对于10/11/12/15系统，相关
参数为以及1865~1869等。3)FBAL报警。FBAL是脉冲编码器连接出错报警，出现报警的原因通常有以下
几种：编码器电缆连接不良或脉冲编码器本身不良。外部检测器信号出错。速度控制单元的检测回路不
良。电动机与机械间的间隙太大。故障维修驱动伺服交流检测数字式交单元篇：FANUC发那科伺服电机
维修故障问题篇：发那科Fanuc伺服电机内置脉冲编码器故障368报警该如何解决发那科机器人维修>伺服
电机维修>>FANUC发那科伺服电机维修故障问题FANUC发那科伺服电机维修故障问题：  ：互联网
  ：FANUC发那科伺服电机维修故障包括：不能启动、启动无力、运行抖动、编码器报警、编码器磨
损、编码器损坏、失磁、过电流、过载、跑位、输出不衡、不准一通电就报警一通电就跳闸磁铁爆钢卡
死转不动电机发热发烫维修电机运转异常维修等FANUC发那科⋯⋯FANUC发那科伺服电机维修故障包
括：不能启动、启动无力、运行抖动、编码器报警、编码器磨损、编码器损坏、失磁、过电流、过载、
跑位、输出不衡、不准一通电就报警一通电就跳闸磁铁爆钢卡死转不动电机发热发烫维修电机运转异常
维修等FANUC发那科伺服电机报警8.9.A、B、C、DFANUC发那科伺服电机常见型发那科电机维修系列
系列举例型号系列举例型号α1.5A06B-0851-B100αif22/3000A06B-0247-B100α1/3000A06B-0371-B077αif30/
3000A06B-0253-B401α1/5000iA06B-0202-B000αif4/4000A06B-0223-B001α12A06B-0856-B100αif40/3000A06B
-0257-B110α12/2000A06B-0142-B077αif8/3000A06B-0227-B300α12/3000A06B-0143-B075#7000αiL1/24000A0
6B-1420-B900#F321α12/3000iA06B-0243-B401αiL12/12000A06B-1428-B123#0121α12/4000A06B-0239-B400αi



L12/7000A06B-1408-B150α12/7000iA06B-1408-B103αiL15/7000A06B-1409-B103α12/8000iPA06B-1448-B110
αiL2/10000A06B-1404-B904#F3021-03/3000A06B-0309-B561#700αC22/1500A06B-0145-B17510SA06B-0315-B2
01#7073αC22/2000iA06B-0246-B1001-0SA06B-0312-B065#7000αC3A06B-0843-B10112PA06B-0726-B101αC30
/i1500iA06B-0251-B40118SA06B-0758-B100αC6A06B-0844-B2002-0SA06B-0310-B002αC6/2000A06B-0126-B07
720S/1500A06B-0505-B072αC8A06B-0845-B10120S/3000A06B-0318-B066#7076αC8/2000iA06B-0226-B00122SA
06B-0759-B100#0100αE2/3000A06B-0102-B778#00752-OSPA06B-0371-B045αif/5000A06B-0205-B0002SA06B-0
752-B200αif1/5000A06B-0202-B10030SA06B-0590-B206αif12/3000A06B-0243-B1005SA06B-0314-B005αif2/500
0A06B-0205-B300α15A06B-0857-B100αiL22/7000A06B-1411-B103α15/7000A06B-1409-B100αiLP15/8000A06
B-1449-B110α18A06B-0858-B100αiLT6/12000A06B-1466-B123#0021α2/2000A06B-0372-B088αiS12/4000A06B
-0238-B400α2/3000A06B-0373-B075αiS12/4000HVA06B-0239-B400α2/5000A06B-0205-B000αiS2/5000A06B-
0212-B300α2/5000iA06B-0205-B000αiS2/6000A06B-0218-B001α22/2000A06B-0147-B075αiS22/4000A06B-026
5-B101α22/2000iA06B-0246-B400αiS30/4000A06B-0268-B故障维修发那科Fanuc伺服问题电机篇：发那科机
械手伺服电机编码器故障原因篇：数字式交流伺服驱动单元的故障检测与维修发那科机器人维修>伺服
电机维修>>发那科机械手伺服电机编码器故障原因发那科机械手伺服电机编码器故障原因：  ：互联
网  ：发那科码垛机器人伺服电机编码器故障发那科码垛机器人伺服电机编码器故障原因发那科码垛
机器人电机拆装不规范（敲击电机轴）发那科码垛机器人电机轴在运行中受到强烈冲撞引起。 完成后发
回客户，由客户上整机进行现场测试，第八步:在整机正常工作的情况下，进入系统维修，1.标准维修3-5
个工作日左右(可能受特殊元器件采购周期影响),加急维修1-3天2.外地客户酌情考虑设备的来往路途。技
术机器人焊机维修机器人焊机维修>EMHART埃姆哈特DEC1800螺柱焊机维修产品编：Pro机器人焊机维
修|产品名称：EMHART埃姆哈特DEC1800螺柱焊机维修产品编：Pro产品EMHART埃姆哈特DEC1800螺
柱焊机维修,EMHART螺柱焊机维修，埃姆哈特Emhart销栓焊枪控制柜维修。广州安川机电科技有限公司
承接EMHART埃姆哈特螺柱焊机在的维修服务，埃姆哈特螺柱焊机主要应用于汽车工业，用于生产汽车
工业及其它工业部门开发和生产高科技的紧固系统产品。EMHART埃姆哈特螺柱焊机维修包括：EMHA
RTDCE1500螺柱焊机维修EMHARTDCE1800螺柱焊机维修DCEMAX螺柱焊机维修EMHART埃姆哈特螺柱
焊机故障包括：故障5焊接过程故障故障34电源：安全回路故障故障128供应装置：放大器温度过过高故
障202SMPS：温度过高故障300LMR：电机相位短路此司还维修的焊机包括：安川焊接机器人焊机维修/安
川莫托曼MOTOMAN焊机维修,NSW螺柱焊机维修等埃姆哈特螺柱焊机维修服务区域包括天津、广州、
重庆、上海、长春、成都、武汉、襄樊、郑州、芜湖、大连、苏州、杭州、常熟、长沙等EMHART埃姆
哈特DEC1800螺柱焊机维修情况详细广州安川机电科技有限公司。安川YASKAWA机器人MPK50维修保
养小窍门 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。 我们可免费提供备件使用，您不需要停产，不需要等待，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。设计了成套预防性维护备件，即易磨损零件和
耗材，为定期维护服务设计，能够使机器人保持*佳工作状态。控制柜风扇：高温对电子元器件危害很大
失效的风扇也易引起过载控制柜内触点氧化金属粉尘对板卡类部件有很大的伤害，已造成短路或者板卡
烧毁保养不是只换油！★保养的实质是通过一些检查和更换油品备件来避免或者降低后续的故障停机的
风险保养前：机器人运行到保养周期后部件运行状况可能存在隐患，机器人有随时可能停机的风险。机
器人运行到保养周期后机器人减速机内部润滑油/脂含铁量或已变质，继续使用会有以下风险：1高含铁
量或已变的润滑油/脂在减速机内部流动，会导致电机负载增加发热烧坏。2高含铁量的润滑油/脂流入到
减速机或电封处摩擦而损坏密封。 江苏酷卡MFC1多功能板卡维修，浙江库卡MFC3多功能板卡销售，四
川库卡MFC1多功能板卡销售，贵州KUKAMFC2多功能板卡维修,山东机器人安全板维修，湖南机械手电
源分配板维修销售，湖北机器人控制基板维修销售。 E0902表达式数据损坏，E0903系统数据校验和错误
，E1000ADC通道错误，E1001ADC输入范围错误，E1002PLC接口错误，E1003内置PLC未安装，E1004INT
ER-bus板未准备好。 对DSQC1000电路板使用相同的方法进行测试，东莞ABB工业机器人无法正常进入系
统主板故障维修结果:通过上述的方法检查ABB机器人控制器内部的元器件没有问题，在ABB机器人驱动
器维修现场发现生产环境中粉尘较多。篇：ABBIRB360机器人保养g:5px;border-radius:50%;text-align:center;t



ext-decoration:none;background:#fff;z-index:99;}.return-topspan{display:block;margin-top:5px;}ABBIRB360机器
人保养：：40返回更多机器人维修保养咨询请分享到:篇：安川机器人标准保养详细介绍篇：ABB机器人
故障维修处理24式，你学废了吗？g:5px;border-radius:50%;text-align:center;text-decoration:none;background:#
fff;z-index:99;}.return-topspan{display:block;margin-top:5px;}ABB机器人故障维修处理24式。 E0110字符串过
长，E0111试图以负指数值进行运算，E0112表达式太过复杂，E0113没有可计算的表达式，E0114SQRT参
数为负数，E0115数组下标值超出范围，E0116自变量数值不完整或缺少。HbfVpNhKwj
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