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DANE TECHNICZNE

Liczba stopni swobody: 3. £ lub 3, Warianty podstawowe majq 5 lub 3 stopnic
swobody. Kobot o 3 stopniach swobody. wykonany z przegubem pnoumalycznym,

. o an® o, . .
o ruchu skrgcania w zakresic 90 iub 1807 daje wariant o £ stopniach swobady,

Zakres obrotu wokdl podstawy 330"
Zakres obrotu ramicnia dolnego

S N
wzgledem polozenia pionowego -207. 130
Zakres obrotu ramicnia gérnego

. . o _0
wzgledem polozenia poziomege + 107, -55
Zakres pochylania przegubu o o
wzgledem polozenia poziomego 757, -120
Zakres skrecania przegubu 1 180°

Wymiary czgéci manipulacyjnej (rys.1) dla robotéw z 5 stopniami swobody i

dla rpbotdéw z 3 stopniami swobody (rys.2).
Wymiary szaly sterowniczej (rys.3).

Przestrzen robgeza (rys.4).

Naped wszystkich osi serwomotorami pradu stalego,

Pomiar polozenia walu silnika jest dokonywany za pomocy transiormatordw po-

-lozenia kqlowego [rezolwerdw).

Silniki pradu stalego sg sterowanc tyrystorowymi sterownikami mocy.,

System sterowania jest oparty na technice minikomputerowej,

Pamigcig dla uzytkownika jest reprogramowalna pamigd polprzewodnikowa
typu zapis - odezyt (RAM).

Program nadzorczy jest przechowywany w pamigei stalej (PROM).

“espdl zasilania rezerwowego zawviera ogniwa NiCd zamonlowane na drrzwiach
szaly sterowniczej, Zespdt ten jost stosowany opcy jnic w przypadku. gdy ist-

nicje nicbezpicczenstwo przerwy w zasilaniu,
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SPECYFIKACJA EKSPLOATACYJNA

Przestrzer robocza (rys 4).

8 nastawialnych szybko$ci onastepujacych ograniczeniach maksymalnych wartosci:

Ruch obrotowy 50°/s
Poziomy ruch ramienia 1,0m/s
Pionowy ruch ramienia 1,3m/s
Ruch przegubu, pochylanie 90°/s
Ruch przegubu, skrecanie 150°%/s

Tolerancja powtarzalno$ci potozenia (doktadno§é pozycjonowania): + 0,4 mm,

w odniesieniu do przegubu,

Udzwig 60 kg przy $rodku cigzkodci nie dalej niz 400 mm od $rodka przegubu ¥,
PRZYLACZA

Zasilanie 3 x 380, 415, 440 V; 25 A

Wyjscia programowane dla sterowania przekaZnikdéw +24 V, 150 mA;
14 wyj$é programowanych., Gdy zamawiane jest pneumatyczne sterowanie prze-

gubu liczba wyjsé jest réwna 13.

Wejdcia uzaleznies dla programu robota:
16 wej$é uzaleznien. Gdy jest stosowane pneumatyczne sterowanic przegubem,

liczba wejsé jest réwna 14.

Sygnaly wyjdciowe dwustanowe, 4 rodzaje
zestyk zwarty, gdy robot pracuje
zestyk zwarty, gdy przycisk RRACA jest przyciskany
zestyk otwarty w warupkach awaryjnego zatrzymania robota

zestyk otwarty, gdy przycisk STOP AWARY]JNY jest wcigniety

Sygnaly wejsciowe dwustanowe, 3 rodzaje
otwarcie zestyku powoduje awaryjne zatrzymanie robota
zwarcie zestyku powoduje start programu

zwarcie zestyku powoduje stop programu

*Dla cigZaréw przekraczajgcych 30 kg, szybkosd Jest zredukowana o 25 %.
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Zasilanie (pneumatyczne)chwytaka

W przypadku uzycia chwytaka pnéumatycznego, do gérnego ramienia jest dopro-
wadzone sprezone powietrze, Sterowanie chwytakiem odbywa sie za pomocy za-
woréw clektromagnetycznych, wbudowanych w gérne ramie,

Przewdd pomiedzy czedcig manipulacyjng i szafa sterownicza :

dtugo$é standardowa 6 m,

PANEL OPERACYJNY

Panel operacyjny jest wyposazony w przelgczniki, przyciski i lampki sygnali-

zacyjne.

Przetgczniki

SIEC Wtaczanie napiecia zasilania.

PROGRAM (4 przelgezniki ) Wybdr jednego z czterech programdw
robota. Zapala sie z6ita lampka sygna-
lizacyjna.

AKUMULATORY Wtaczanie zasilania rezerwowego,

Przyciski

PRACA Przelgczanie w stan pracy. Zapala sig

l zd6tta lampka sygnalizacyjna.

GOTOWOSC ) Przetaczanie w stan gotowoéci. Zapala
sig zdélta lampka sygnalizacyjna.

SYNCHRONIZACJA Ustawienie robota w pozycji odniesienia,
Zapala sie czerwona lampka sygnaliza-
cyjna.

STOP AWARY]JNY QOdlaczenie zasilania silnikdéw,

KASOWANIE STOPU AWARYJNEGO Wigczanie robota w stan gotowosdci po

zatrzymaniu awaryjnym.,



RODZAJ PRACY :

AUTO

REC7ZNA

CZYTANIE Z XKASETY

WPISYWANIE DOKASETY

START PROGRAMU

STGP PROGRAMU

Lampki sygnalizatyjne

SIEC
UTRATA PROGRAMU

PRZEKROCZENIE
TEMPERATURY

BLAD OBSLUGI
STOP AWARYJNY

AKUMULATGORY -PRACA
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Sterowanic automatyczne wedlug progra-
mu. Zapala si¢ 26lta lampka sygnalizacyj-

na.

Sterowanie reczne. Zapala sie z8tta lamp-

ka sygnalizacyjna.

Przeneszenice programu z pamieci kascto-
wej do pamigei robota. Zapala sig zéha

lampka sygnalizacyjna.

Przenoszenie programu z pamieci robo-
ta do pamieci kasctowej. Zapala sie z4}-

ta lampka sygnalizacyjna.

Start programu robota. Zapala sie zic

lona lampka sygnalizacyina.

Zatrzymanic programu robota,

Zétta lampka sygnalizuje wlaczenic na-

pigcia zasilania.

Czerwona lampka sygnalizuje utrate

programu uzytkownika z pamieci robota,

Czerwona lampka sygnalizuije przegrza-

nie szafy sterowniczej,

Czerwona lampka sygnalizuje biedng ob-

stluge przez operatora, |

Czerwona lampka sygnalizuje zatrzyma-

nic awaryjne.

Czerwona lampka sygnalizuje zasilanic

pamigci  zasilacza rezerwowego,
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PROGRAMOWANIE

Pracg.robota programuje sie za pemocq panelu programowania, ktéry moze
by¢ wyjety ze swojego miejsca na panclu operacyjnym. Pancl programowania

.

posiada 6 metrowy przewdd laczacy go z szalg sterownicza.
Pancl programowania umozliwia wykonanic nastepujacych funkcji:

Sterowanie reczne robota. Ruchami robota steruje sig za pomocy przycis-
kéw sterowania recznego, umieszczonych w dwdch dolnych rzedach na pa-
nelu. Do pracy recznej mozna wybrad jedng z czterech réznych predkoscei.
Przy sterowaniu géra-dét i przéd-tyl ruchy ramienia sg zawsze odpowied-
nio pionowe i poziome. Prostoliniowo$é tych ruchdéw zapewnia uklad stero-

wania.

Programowaniec, ktére przeprowadza si¢ za pomocg przyciskéw instrukciji
panclu programowania. Niektére instrukcije programowe wymagajg wprowa-
dzenia wartodci liczbowych, Wprowadza si¢ je za pomocg klawiatury dzie-

sigtnej. Wartodci liczbowe sg wyswietlanc na wyéwiectlaczu cyfrowym,

Istnicjg nastgpujacce instrukcje programowe:
Sterowanic od punktu do punktu 2 dokladnym pozycjonowanicm
Sterowanic od punktu do punktu ze zgrubnym pozycjonowaniem
Sterowanie od punktu do punktu liniowe
Szukanic wzdluz zaprogramowane] linii
Sterowanie chwytakiem
Sterowanic wyj$é programowanych
Sprawdzanie stanu sygnaldéw wejéciowych
Czckanic
Skok warunkowy
Powtérzenie pedprogramu

Wykonanie czynnosci wedlug wzoru
Zmiany w programach:
Korckecja lub usuwanic wezeéniej wprowadzanych instrukcji programowych,

Wprowadzenie nowych instrukeji do programu.

11




POJEMNOSC PROGRANU

Pamig¢ dla programéw uzytkownika ma pojemnosé okelo 230 instrukeji pozycjo-

nowania i 100 innych instrukeji(np. inst vukeji czasu oczcekiwania i uzaleznieni)

Pamigé dla programéw uzytkownika moze by¢ podziclona na cztery rézne prog-
ramy. ktérych catkowita dlugodé nic moze jednak przekroczyé wartoéci poda-

nych wyzej.

WYPOSAZENIE DODATKOWE (OPCJE)

Jednostka zewnetrznej pamigci kasctowej, ktéra moze byé polgczona dwumetro-
wym przewodem bezposrednio ze zlgczem w szalie sterowniczej, Jest ona wyko-
rzystywana do przechowywania w kasctach programdw uzytkownika,

A . < .
Dodatkowy pakict pamigci. kidry podwaja pojemnos$¢ pamigei programdw uzyt-

kownika.

Dwa zawory clckiromagnetyczne ze zlgczem na przednim koricu ramienia wbudo-

wane w ramig gérne. Zawory te sg uruchamiane przez uklad sterowania i sluzg

do sterowania chwytaka pnoumatycznego,
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