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Główny wykonawca

Wykonawcy mgr inż. A.Sawicki, tech. W.Czarnecki,
mgr inż. Earepczyński, tech. J.Zalewski.

liConsUltant mir inż. M.Pets

Nr zlecenia

UR-0203.01.

„Opracowanie zestawu zmodyfikowanego
IRb-60Z z wyposażeniem Uo. zgrzewania
.punktowego.

• Etap 6. Badania. robota IRb-60Z zmody-

fikowanego w zestawie ze zgrzewarką
i ew4oprawki.
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1. Przedmiot i cel'badaii

4

Przedmiotem badań był robot IRb-60Z nr fabr. 1/84 przystosowany do zgrzewania, z
zamontowanym modelem zgrzewadła typ ZKf-14a nr 4058 wykonanym w Inst.Spawalnictwa.
Celem badań było sprawdzenie parametrów robota wg następująceg; zakresu badań,
'ustalonego przez OAM - korespondentka OAM/124 z dn 30.11.br.s.-)
- sprawdzenie dokładności pozycjonowania
- sprawdzenie" sztywności "ostatecżnej" tzn. mierzonej w 6-tej osi
- sprawdzenie działania hamulców dla osi "V" i "t"
- sprawdzenie działania sprzęgła przeciążeniowego
• pomiar.pialdu silnika przez 15 s w czasie ruchu

- pomiar prądu silnika przez 250m5 przy zgrzewaniu
- pomiar szybkości całego programu.
W OBN'wykonano jedynie badania dokładności pozycjonowania i sztywności - pozostałe
badania wykonał we własnym zakresie OAM i OAK:
Podczas wstępnych sprawdzeń został ustalony przez konstrukfora robota ,prograi
ruchu ramienia, wykorzystywany podczas sprawdzeń dokładności pozycjanowahia
/program nagrano na taśmę do pamięci kasetowej/.

2. Badania

2.1: Sprawdzenie dokładności. pozycjonowania

Sprawdzenie wykonana dla 6-tej osi robota obciążonej zgrzewadłem /o ciężarzCok.
, 35 kG/. Przed każdym pomiarem dokładności pozycjonowania robot realizował przyjęty
. program. Pomiary wykonywano przez 16 godz.'/160 pomiarów/. Do Pomiarów użyto.c;uj-
nika zegarowego z działką elementarną 0,01 mm. Miejscem pomiarowym był centralny
punkt „na powierzchni czołowej kles#czy zgrzewadle:. Wyniki zestawiono w zal. nr" i.
Z analizi uzyskanych wyników pomiarów wynika, te przy danym. programie ruchów
robota IRb-60Z dokładność pozycjonowania" zawarta jest w granicach +0,31 mm i nie
przekracza wartości określonych dla robota standardowego. •

Sprawdzenie sztywności

Pomiar sztywnoici.wykonano dla 6—tej osi robota obciążonej kolejno ciężarami :_
15 , 30 kg dla czterech wybranych położeń 6-tej'osi. -

Spos6b obciążenia oraz wybrane-4 położenia 6-tej osi pokazane są na ys.1:
Wyniki pomiarów zestawiono w poniższych tabelkach:

Pomiar sztywności na silnikach - położenie 1
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Pomiar sztywności na hamulcach - położenie 1

r------ I
P /kG/ - f /PM/ ' f /pm/

• • I '2

2 0 0 -

I " i 1417 1 1,40 1 0,65 1

30 2,40 ' 2,40 1,30,

0.
0,80

1,30

Pomiar sztywności na hamulcach-położenie 2
- --r- ...-7 ........

I P /kG/I f /mm/
1. --.1.----------- . 7 ....

2 O ' 0

15 0197 1,15:

'.30 2,27 2,27
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/mm/ ,
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Pomiar sztywności na hamulcach - położenie 3

P /kG/1
— ... ..........

f-, gram/

,2
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30

0

2;73

7,10
r

---------------------......

2-

O

3,95

Pomiar sztywności na hamulcach - położenie 4
_

'1......................r-...... .......... —...--r, 
P /kG/I f

1 
/mm/ , fi /mm/

,..,_....___, J

2 -0 -0,15

. 15 •

30 1 

3,10 _ 1 
5,95

9150 9;60
Ommod.Operom.m1m0miemamisimmoemammem.a.Namiless 41.4D J

Uzyskane wyniki wskazują, 2o sztywność 6-tej osi jest porównywalna ze sztywnoś-
cią osi "t",robota standardowego.

. 3. Uwagi

CelowyM wydaje się:
- opracowaniern programu badań, a w dalszej kolejności normy zakładowej dla robotów
zgrzewalniczych IRb-60Z,

- przeprowadzenie badań szybkości, przyspieszeń f opóźnień oraz określenie prqdóir-
granicznich i średnIch./ze względu na uszkodzenie silnika w cisi. "t" nie prze-
prowadzono tych badań/.
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