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1. Przedmiot i.cel‘badaﬁ ) ‘ T S ..

Przedmiotem badan byt robot IRb-60Z nr fabr. 1/84 przystqsowany do zgrzewania, 2z
zamontowanym modelem zgrzewadla typ ZKE-14a nr 4058 wykonanym w Inst. Spawalnlctwa

Celem badah bylo sprawdzenie parametrdw robota wg nastepujacego zakresu badan,
'ustalonego przez OAM - korespondentka OAM/124 z dn, 30.11.br.t—

-~ gprawdzenie dokladnoécl pozycjonowania s
- sprawdzanie sztywnoécl "ostatecznej" tzn, mierzonej W 6-teJ osi

- sprawdzenie dzialania hamulecdw dla osi "V" i ngn

- sprawdzenie_dzialania sprz¢gla przecigzeniowego
~ pomiar prgdu silnika przez 38w Ezasie ruchu
-_gomiar pradu siln;ka przez 250ms przy zgrzewaniu i
- pomiar szybkoSci calego programu. ,

W OBN wykonano jedynie badania doktadnoéci pozycjonpwania i sztywnosci - pozostale
badania wykonal we wiasnym zakresie OAM 1 OAE.

Podczas wstepnych sprawdzed zostal ustalony przez konstruktora robota program
ruchu ramiénia; wykorzystywany podczas sprawdzei dokiadnosci pozycjonowania

/program nagrano na tafmg do pamigci kasetowej/. - L

2, Badania - | ' S

- 2.1, Sprawdzenie dokladnofci. pozycjonowania

Sprawdzenie wykonano dla 6-tej osilrbbota obcigZonej zgrzewadlem /o cigzarze:ok.

. 35 kG/. Przed kazdym pomlarem dokladnoéci pozycjonowania robot realizowal przygety
. program, Pomiary wykonywano przez 16 godz. /180 pomiaréw/, Do pomiaréw uzyto czuj-

nika zegarowego z dzialkq elementarnq 0,01 mm, Miejscenm pomlarowym byl centralny

punkt ‘na pow1erzchni czolowej kleszczy zgrzewadla, Wyniki zestawiono w zal, nr 1e

Z analizy uzyskanych wynikéw pomiarow wynika, Ze prazy danym programie ruchdw
robota IRb-60Z dokladnosé pozycgonowania zawarta Jest w granicach +0,31 mm i nie
przekraCza wartosci okraélonych dla robota standardowego, '

242, Sprawdzonie sztywnosei

Pomlar sztywnosci.wykonano dla 6-tea osi. robota obc1qzonea kolejno ciezaraml :
2y 15 , 30 kg dla czterech wybranych poloZes 6-tej osi. . B
Sposéb obcigzenia oraz wybrane 4 polozenia 6-tej osi pokazane s3 na rys.1s
Wyniki pomiardw zestawiono w poniZszych tabelkach:

-Pomiar sztywnoéci na silnlkach - polozenle 1

P /RG/ - f1 /mm/ f /mm/ , :(
2 0. 0,09 0" 0 .
15 .. 4]1,22 | | 1,45 10,65 0,821
30.  |§2,45" | |2,45 1035 14,357 .
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Pomiar sztywno$ci na hamulcach - polozenie

P /kG/ £, /on/ fa /mm/
2 0 5 0 0. 1, 0.
: 15 11,17 111,40 0,65 i 0,80
30 2,40 - i 2,40 1V1,30 | 1,30

Pomiar sztywnoSci na hamulcach ~ polozenie 2

P /kG/ f1/mm/ £, /mn/

2 0 10 0 i o

15 Jo,97 i 1,15 1[0,79 || 0,83
30 2,27 1/2,27" {11,55 11 1,55

Pomiar sztywnofci na hamulcach - potozenie 3

- P/Re/l £ dun/ £, /mn/ >
.2 0 0
|15 2,73 3,95
30 7,10 ! 7,10

v

Pomiar sztywnosci na hamulcach - polozenie 4 °

P /16/ £, /mu/ £, /nn/
2 -0 -0’15
’ 20 9,50 9,60

Uzyskane wyniki wskazuja, Ze sztywnosé

cig osi "t" .robota standardowego.,

. 3. Uwagi

Celowym wydaje 51g.

- opracovanie programu badan, a w dalszej kolejnosci normy zakladowej dla robotow

zgrzewalniczych IRb-60%Z,

- przeprowadzenie'‘badai szybkosci, przyspieszef i opfZnied oraz okreslenie pradéw

~

6-tej osi jest pordwnywalna ze sztywnog-

granicznych i $rednich./ze wzgledu na uszkodzenie silnika w osi "i" nie prze-

prowadzono tych badai/,



e R AL AT A = e

PRZEMYSEOWY INSTYTUT AUTOMATYKI I POMIAROW

Zaklad
Eibio,;,
foz 1.
.
t¥ =S,
50 i P
310 1, at
fy ¥ ¥p
.._4.%-
Poz. 2.
|
.3 AL 350
0]
: 117
Poz.3
N A | widok A
F—r __t
| L)
Poz 4.
Rys. 1. 5




- . N , : ) { R
= =~ [T M i
N : o Qs o OD =~ S~ hw 0 J . o\ ] PR . B

j'%IMIDN* 2 RN WTNY S% %Iﬂﬂla%li 1 )

/ﬂo S 0 N m Ol 0/ o ~. | fﬂl\ R i . - /Al | u

£ M,w , R S I D e S+ < :

Y A =
. RN
RS

| ”70”

Toer |
}K/LL

I
C

oo | TRH- 602
Pl robotol 16/

mm

g

o

1
/2

Wﬂlwll.cs.ka
%8
Pt 2 N n

Q
nlw w
Y S )
S T
o0




. NS
: /_MWJ . . ~
NS S
TSN e
Iy - NI
QW Y
<X

IJ|,0|

Y

72

~J

:7gi

(

Z

o3 T

mim

b". 0!

1%

]

oyl |

' 100071) /5/7

i !

-

N 77

- "ﬁ}s A
£
I

: 'm‘

/

e
1

F

a2

Y,

sr

A0

al

0
dykLl

CEIA

'al i ~ -’vd, { * 0 ! . . o : - . . a
5 ]y Ow m 0 0* «0_1 0. A “0 0« S 0 O/ 0“1 ﬂl_. QT QT QS e S Qs
|rO/ Q B N s o FON o I o IR RN DO e oG S W SN N W R U S, S S S S T
‘ ; ! K oL 4 - | , ‘ Co | .
T g J_T_W T T : T 3
do.L ' i “ T “ v _ y N + T .d _~ - T + -
IR st RIS € 9 S SR o .o VAR S N @ W S o S T S o Y  w o S X~ S SR w s S e = W
RN | oS s e S
) ; ! ;
R . P . “ ! o : S
T 1 . Fv‘“? “ B o o .
L ;
i ! | | 4 _




=Bl b L
<.’/b\s}5f. 53721

1,
1
T
T
8 H
¥ i
T i
H
i
3
N\,
Y
1
-l
- T 1.
ot
1
1
<
N+
e
Ll
7 A
e D 1
¥ o it
e s
2 It
p
T
T
=
- 1T L
t T T 1 T
T T S AnA
el p! trHT B
T
T
St
v v f
HH
P
s 74,
s
-~ -
TrTeT TT
pakspaid
- +
B - -t Ed - X T
T '
+ TTITT ", T b 1 "
T T T T H
L
T 1 *
T !
£ 1
!
A ) 4
31 4 31T 1 1
17 onans T T 1
1T 58 an: jaRui t




	Page 1

