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Roboty przemyslPowe IRp 
Roboty przemysłowe IRp sq uniwersalnymi środkami automatyzacji procesów technologicznych, zwłasz-
cza procesów uciążliwych lub trudnych do wykonania przez człowieka. 
Roboty te mogą być stosowane do automatyzacji prac wykonywanych przez maszyny lub mogą same 
wykonywać pewne prace przy użyciu narzędzi. 

Główne obszary zastosowań robotów IRp 
• spawanie lukowe, 
A zgrzewanie punktowe, 
• obsługa obrabiarek skrawających, wtryskarek, pras, 

maszyn odlewniczych i innych stanowisk produk-
cyjnych, 

• szlifowanie, grotowanie, czyszczenie i polerowa-
nie części, 

• paletyzowanie, 
A prace montażowe, 
II obsługa nietypowych stanowisk np. kontrolno-

-pomiarowych. 

Oprócz robotów przemysłowych typu IRp-6 
i IRp-60 oferujemy nowe typy robotów IRp o następu-
jących symbolach: IRp-6 W, IRp-6 L, IRp-10, IRp-60 Z. 

Robot przemysłowy IRp-6W 

Jest to robot przewidziany do pracy w pozycji 
odwróconej (podwieszony), który może również po-
ruszać się na portalu, co zwiększa zakres jego ap-
likacji. Można go stosować na przykład do spawa-
nia konstrukcji płaskich, przy czynnościach manipu. 
lacyjnych i montażowych. 

Pole pracy zostało korzystnie usytuowane w pła-
szczyźnie poziomej, co umożliwia obróbkę przed-
miotów o powierzchni obrabianej większej o około 
50% w porównaniu z możliwościami robota IRp-6, 
bez konieczncści stosowania dodatkowych urządzeń, 
np: stołów obrotowych. 

W napędach ramion robota zastosowano luzow-
niki elektromagnetyczne, które zabezpieczają ra-
miona robota przed opadnięciem pod własnym cię-
żarem na stanowisko robocze w przypadku wyłą-
czenia (zaniku) zasilania. 

Robot przemysłowy IRp-6L 

Charakterystyczną cechą tego rozwiązania jest 
wydłużenie ramienia dolnego w porównaniu z robo-
tem IRp-6 o około 50%. Pozwoliło to na zwiększe-
nie zasięgu robota o około 30% oraz na zwiększe-
nie prędkości poziomego ruchu końcówki również 
o około 30%. Zmiany te rozszerzają zakres apli-
kacji. 

Robot przemysłowy IRp-10 
Jest to robot o wymiarach identycznych jak IRp-6, 

ale udźwigu zwiększonym do 10 kg, co powiększa 
zakres jego aplikacji. 
Robot IRp-10 zastal przewidziany między innymi do 
wsdólpracy z urządzeniami do automatycznej wy-
miany chwytaków i narzędzi. 

Robot przemysłowy IRp-60Z 
Jest to sześcioosiowy rcbot przeznaczony głów-

nie do zgrzewania punktowego, który zastał wypo-
sażony w dodatkowe luzowniki oraz sprzęgło arze-
ciążeniowe w przegubie. 

Układ sterowania robota IRp-60Z umożliwia szyb-
kie hamowanie i przyspieszenie ruchu robota mię-
dzy kolejnymi punktami zgrzewania, co pozwala na 
znaczne skrócenie cyklu zgrzewania. W układzie 
sterowania wprowadzono także zabezpieczenia przed 
następstwami przygrzania elektrod oraz funkcję „stop 
systemu", która umożliwia kontynuowanie pracy po 
usunięciu przyczyny przeciążenia bez konieczności 
ponownej synchronizacji robota. 

PODSTAWOWE FUNKCJE I CECHY 
TECHNICZNO-UŻYTKOWE ROBOTÓW IRp: 
Sterowanie w systemie PTP i CP; interpolac-
ja liniowa i kolcowa 

Układ sterowania robota pozwala na zaprogra-
mowanie i wykonanie ruchów narzędzia między za-



programowanymi punktami bez kontroli trajektorii 
(sterowanie PIP) lub z kontrolą trajektorii (stero-
wanie CP). 

Przy sterowaniu CP istnieje możliwość progra-
mowania ruchów narzędzia po linii prostej i po ok-
ręgu, które mogą być dowolnie zcrientowane w prze-
strzeni. 

portalu lub innych urządzeń technologicznych współ-
pracujących z robotem (np: pozycjonerów spawal-
niczych, podajników itp.) Napęd tych urządzeń po-
winien być tego samego typu co napęd robota t.z.n. 
powinien posiadać silnik prądu stclego o zbliżonej 
mocy, transformator położenia kątowego i prądnicę 
tachometryczną. Maksymalna liczba napędów stero-
wanych (razem z napędami robota) — 9. 

Programowanie ruchu narzędzia 
w 3 rodzajach układów współrzędnych Współpraca z chwytakami 

Ruch narzędzia (punktu centralnego TCP) może Roboty IRp wyposażone są w instalację pneuma-
być programowany w jednym z trzech układów tyczną z dwoma zaworami elektromagnetycznymi do 
współrzędnych: kartezjańskim, cylindrycznym lub we napędu chwytaków. Zawory sterowane są z układu 
współrzędnych wewnętrznych robota. sterowania robota. 

Programowanie systemem konwersacji 

Panel programowania umożliwia programowanie 
konwersacyjne. Jest on wyposażony między innymi 
w dźwignię (joystick) do sterowania ruchami r( bo-
ta i wyświetlacz alfanumeryczny. 
Programy użytkowe mogą być zapisane j przecho-
wyvvane w pcmięci kasetowej wbudowanej w szafę 
sterowniczą. 

Sterowanie adaptacyjne 
Program sterujący robotów IRp zapewnia reali-

zację następujących funkcji adaptacyjnych: 
411 funkcji szukania, w przestrzeni dwu- lub trójwy-

miarowej, dla lokalizacji płaszczyzn, krawędzi 

i punktów przedmiotów; 
411 funkcji sterowania prędkością ruchów, w zależ-

ności od obciążenia narzędzia; 
• funkcji konturowania, która umożliwia automa-

tyczne dopasowanie zaprogramowanego ruchu 
do rzeczywistego ksztoltu obrabianego przed-
miotu. 
Wykorzystanie funkcji adaptacyjnych wymaga za-

stosowania odpowiednich czujników informacji zew-
nętrznej. 

Pojemność programu użytkowego 

W robotach IRp pojemność programu użytkowe-
go wynosi 1200 pozycji z możliwością rozszerzenia 
do 3000 pozycji. 

Możliwość wysterowania 9 napędów 

Roboty IRp-6, IRp-10, IRp-6L i IRp-6W mają 5 stop. 
ni swobody, robot IRp-60 ma 5 lub 6 stopni swo. 
body, a robot IRp-60 Z — 6 stopni swobody. Roboty 
IRp mogą być dostarczane z układem sterującym 
umożliwiającym sterowanie napędem toru jezdnego, 

Współpraca z czujnikami zewnętrznymi 

Przyłączenie czujników zewnętrznych umożliwia 
kontrolę przebiegu procesów technologicznych 
i współpracę robotów z różnymi urządzeniami tech-
nologicznymi, a w szczególności pozwala na reali-
zację funkcji adaptacyjnych robotów. 

Instalacja elektryczna robotów jest przystosowa-
na do bezpośredniego przyłączenia czujników zew-
nętrznych. 

Zwiększona liczba wejść/wyjść 
dwustanowyh 

Możliwe jest wyposażenie układu sterowania ro-
bota w dodatkowy pakiet wejść/wyjść dwustanowych, 
co pozwala na zwiększenie ich liczby z 16/16 do 
32/32. Sygnały wejść/wyjść dwustanowych z urzą-
dzeń zewnętrznych mogą być doprowadzone do uk-
ładu sterowania za pośrednictwem rozgałęziacza 
z listwą zaciskową. 

Wejścia analogowe 
Możliwe jest wyposażenie układu sterowania ro-

bota w pakiet 8 wejść analogowych, co pozwala 
na współpracę robota z przetwornikami pomiarowy-
mi urządzeń zewnętrznych o analogowym sygnale 
Wyjściowym. 

Praca w elastycznych systemach 
produkcyjnych 

Dzięki wyposażeniu układu sterowania robota 
w pakiet interfejsu V24 lub pakiety sprzężenia z wie-
lodostępną szeregową magistralą danych PROWAY, 
możliwe jest połączenie informacyjne sterowania 
robota IRp ze sterowaniem nadrzędnym oraz włą-
czenie tych robotów do pracy w elastycznych sys-
temach produkcyjnych. 



KONFIGURACJA I OBSZARY PRACY ROBOTA IRp 

1—podstawa 
2—korpus 
3—ramię dolne 
4 — ramię górne 
5—przegub 
6 —końcówka kclnierzowa 
7 — szósta oś 

(j —Obrót osi podstawy 
(-)—pochylenie ramienia dolnego 

— pochylenie ramienia górnego 
t —pochylenie przegubu 
v— obrót kocówki kołnierzowej 
z— obrót' szóstej osi 

Rys. 1. Korf igurc cja i ruchy robotów IRp-6, 
IRp-6L, IRp-10, IRp-60, IRp-60 Z 

Robot A B C D E G H K L T 

IRp-6 
IRp-10 

1159 670 239 200 1620 414 450 95 7E0 3400

IRp-6 L 1301 670 175 200 1830 ' 582 670 95 700 3400

IRp-60 
I Rp-60 Z 

2288 12E0 939 400 2150 0 800 200 800 330' 

Rys. 2 Wymiary i przestrzeń robocza IRp-6, IRp-10, IRp-6L, IRp-60, IRp-60 Z 



Robot A B C 1 D 

IRp-6 W 1153 670 289 1 200 

E I G H K L 

933 1 286 450 95 938 340° 

Rys. 3. Wymiary i przestrzeń robocza robota IRp-6W 

DANE TECHNICZNE ROBOTÓW !Rp 

Parametr I Rp-6 IRp-6 W IRp-6 L Rp-10 IRp-60 IRp-60Z 

Obciążenie nominalne (łącznie z masą chwytaka) 6 kg 10 kg 60 kg 45 kg 

Maksymalny moment statyczny obciążenia końcówki 

kołnierzowej robota 12 N • m 240 N • m 60 N • m 

Powtarzalność pozycjonowania ±0,10 mm ±0,40 mm 

Prędkości maksymalne: 

— obrót w osi podstainy (i.0 

— ruch poziomy końcówki kołnierzowej 

— ruch pionowy końcówki kołnierzowej 

— pochylenie przegubu (t) 

— obrót końcówki kołnierzowej (v) 

— obrót szóstej osi (z) 

95°/s 90°/s* 675°,i 

0,75 m/- 1,1 m 's 1,1 m s 0,75 ms 1,0 ms* 0,75 m, s 

1,1 ms 0,75 m, s 1,1 m,'s 1,1 m s 1,3 m/s* 0,97 m/s 

115°/s 90°,'s* 67,5°,s 

195°/s 150-/s* 112,5°,s 

— — 9Y/s 



Parametr IRp-6 IRp-6 W IRp-6 L IRp-10 IRp-60 IRp-60 Z 

Dopuszczalna temperatura otoczenia: 

— części manipulacyjnej 
— szafy sterowniczej 

5±55`C 
5-.'--40'C 

Zasilanie 3 x 380V -I-10° 
-15 /.% 

Całkowity pobór mocy max 13 kW max 7 kW 

Liczba 

— wejść dwustanowych 

— wyjść dwustanowych 

— wejść analogowych 

— sterowanych osi 

16(mox 32 — opcja) 

16max 32 — opcja) 

8(opcja) 

5(max 9 — opcja) 

Pojemność programu użytkowego 12C0 pozycji (max 3000 pozycji—opcja) 

Cyfrowy interfejs szeregowy wg standardu V24 (RS 232 C) — opcja 

Sprzężenie z wielododostępną, szeregową magistralą 
danych wg standardu PROWAY — opcja 

Długość kabla pomiędzy szafą sterowniczą 
a częścią manipulacyjną 6 m (max 15 m — opcja) 

Masa 
— części manipulacyjnej 

— szafy sterowniczej 

125 kg 145 kg 135 kg 130 kg --, 750 kg 

—325 kg ,,, 425 kg 

Długość kabla panelu programowania 6 m 

•) Przy obeigieniu robota IRp-60 przekraczającym 30kg prędkości maksymalne sq obniżone a 25° e• 



WYPOSAŻENIE ROBOTÓW IRp 
DOSTARCZANE NA ŻYCZENIE 
KLIENTA (OPCJE) 

Dla spełnienia specjalnych wymagcń technolo-
gicznych klientów oferujemy niżej wymienione po-
zostandcrdowe wyposcżEnie roboiów IRp, rozszerza-
jące ich cechy techniczno-użytkowe: 

• szósta oś robota IRp-60, 
op układ sterujący napędem wózka jezdnego lub por-

talu robota, 
c. układy sterujące napędami zewnętrznych urzą-

dzeń technologicznych, 
Pi rozszerzona pojemność programu użytkowego, 
A pakiet wejść analogowych, 
A rozgałęziacz z listwą zaciskową, upraszczający 

podłączenie sygnałów wejść 'wyjść dwusłanowych 
z urządzeń zewnętrznych do układu sterowania 
robota, 

pi pakiet zwiększający Liczbę wejść wyjść dwustano-
wych, 

A napędy chwytaków pneumatycznych, 
A kabel o zwiększonej dlugoś:i łączący szafę ste-

rowniczą z częścią manipulacyjną, 
pakiet sprzężenia z wielodostępną, szeregową 
magistralą danych wg standcrdu PROWAY, 

A pakiet cyfrowego interfejsu szeregowego wg stan-
dardu V 24 (RS 232 C). 
Zwracamy uwagę, że panel programowania może 

obsługiwać kilka robotów i w takich przypadkach je-
go dostawę także traktujemy jako opcję, co jest ko-
rzystne dla naszych klientów. 

Oferujemy także dostawę urządzeń automatycz-
nej wymiany chwytaków i narzędzi. 

INFORMACJI TECHNICZNYCH UDZIELA: 

Przemysłowy Instytut Automatyki i Pomiarów MERA-PIAP 
Ośrodek Robotów Przemysłowych 
Al. .I.rozolimskie 202 
Tal. 23-86-83 

02-222 Warszawa 
Telex 813726 PL 

Instytut MERA-PIAP w ramach prac nad zas-
tosowaniem robotów przemysłowych oferuje: 

• fachowe doradztwo, 
• opracowanie projektu zrobotyzowanego stanowis-

ka, 
• udział w montażu i uruchomieniu zrobotyzowa-

nego stanowiska, 
• oprogramowanie robocze stanowiska, 
• szkolenie użytkowników w zakresie programowa-

nia, obsługi i serwisu robotów IRp lub całego 
stanowiska. 

Specjalizujemy się w zastosowaniach robotów 
przemysłowych do obsługi stanowisk, gniazd lub linii 
technologicznych, głównie do spawania lukowego, 
zgrzewania punktowego jak również do obsługi ob-
rabiarek i innych maszyn. 

PRODUCENT KRÓTKICH SERII 
I WYKONAŃ SPECJALNYCH 

Przemysłowy Instytut Automatyki i Pomiarów MERA-PIAP 
Al. Jerozolimskie 202 02-222 Warszawa 
Tel. 23-76-16 Telex 813726 PL 
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