SCHULUNG

Instandhaltungsschulung
fur Robotersysteme
der CS9-Generation

Ziel

In der Schulung erlernen die Teilnehmer al-
les Uber den Aufbau, die elektrischen und
mechanischen Komponenten der Roboter,
notwendige Wartungsarbeiten und Uber
selbst durchflhrbare Reparaturen. Ein wei-
terer Bestandteil der Schulung ist das Aus-
lesen des Ereignisprotokolls und eine struk-
turierte, selbststandige Fehlersuche.

Teilnehmer

Elektriker, Elektroniker, Mechatroniker, Tech-
niker und Ingenieure

Hinweis!

Die praktische Fertigkeit zur sicheren Be-
dienung von Staubli Robotern wird vor-
ausgesetzt. Als Vorbereitung auf diesen
Kurs wird daher dringend empfohlen,
vorab das Modul Basisschulung zu be-
suchen.

Nutzen fiir den Teilnehmer

Eine effizientere Zusammenarbeit von
geschultem Anlagenpersonal mit dem
Staubli Service vor Ort bei Wartungs-
und Serviceeinsatzen reduziert die Still-
standzeit erheblich und spart Kosten.
Die Fahigkeit, Optimierungspotenziale
der Anlage zu erkennen, verkirzt die
Taktzeit und verlangert die Lebensdauer
der Anlage.

Der Teilnehmer erlernt die selbsténdige
Durchfiihrung einer schnellen und kom-
petenten Fehlersuche an der Roboter-
anlage.

Ungeplante Stillstandzeiten lassen sich
durch vorbeugende Wartungen bzw.
kompetenter Einschatzung der Dring-
lichkeit einer Reparatur auf ein Minimum
reduzieren oder gar vermeiden.

Die Reaktionszeit im Stoérungsfall wird
durch den prompten Einsatz von ge-
schultem Instandhaltungspersonal
verkdrzt.

Geschultes Personal ist in der Lage, Hin-
weise und Empfehlungen der kostenlo-
sen Staubli-Hotline besser umzusetzen.

Voraussetzung

Grundkenntnisse in der Roboterbedie-
nung (CS9), sowie die berufliche Eig-
nung im Bezug auf Elektrosicherheit.

Empfehlung
Teilnahme an der Basisschulung CS9

Erfahrung mit Bedienung und Wartung
von computergesteuerten Industriema-
schinen.




TX2/TS2 CS9

Inhalt

* Allgemeine Sicherheitshinweise

* Inbetriebnahme des Roboters

¢ Sicherheitseinstellungen bezogen auf
Durchflihrung von Wartungs- und Repa-
raturarbeiten

« Uberblick tiber das Robotersystem

¢ Praxisubungen zur Fehlersuche

¢ Technische Datenbank:
- Ersatzteilkatalog,
- Dokumentationen (Handblicher, FSP)

Diagnose

* Booten der CS9 Steuerung

* Optische Anzeigen (LEDs, Anzeigen an
der Steuerung und im Arm)

e Error-Logger

e Systemmeldungen

¢ Praktische Beispiele fir eine strukturierte
Fehlersuche nach Staubli ,,Breakdown
Diagram“

CS9 Steuerung

L[]

L[]

Aufbau der Steuerung
Spannungsversorgung

Elektronische Bauteile: Erklarung, Syn-
optik und Fehlersuche

Kalibrierung und Prufung der Referenz-
punkte

Erklarung der vorhandenen Ein- und
Ausgéange

Erstellen eines Backups der Systemda-
ten und der Safety-Konfiguration

Arm- bzw. Steuerungstausch
Ansteuerung der Haltebremsen

Komponententausch

S7ausLr

Mechanik TX2

Beschreibung der Bauteile

Prasentation der JCS-Getriebevarianten
TX2 Handgelenk — Aufbau und Funktion
Zahnriemenprifung TX2 40 und TX2 60

DSI 9 Board - Funktion
Kabelbaum - Visuelle Priifung

Komponentenaustausch:
- Motor

- BEM (Bremsenencodermodul)

- Handgelenk

- Zahnriemen

- DSI 9 Board

Vorbeugende Wartungsarbeiten bis
Niveau 2

Mechanik TS2

Beschreibung der Bauteile
Prasentation der JCS-Getriebevarianten
Verfligbare Ausstattungen
Zahnriemenprifung

DSI 9 Board - Funktion

Kabelbaum - Visuelle Priifung
Komponentenaustausch:

- Motor

- Zahnriemen

- DSI 9 Board

Vorbeugende Wartungsarbeiten bis
Niveau 2

Wartungsarbeiten Pinole

Dauer: 4,5 Tage

Kursnummer: 9.2.1
Ort: Bayreuth, St. Florian
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