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Nie udostepniaé - przewidz:.ane powtérne badania.

Analiza deskrvpiorowa

ROBOTY PRZEMYSLOWE-+_ BADANTA
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Andliza dékumenfacyinct

Praca zawiera wyniki badaii robota IRb-6 ze zmodérnizowanymi uktadami

napgdowyni /sterownikami i jednostkami napngWymI/ opracowanyml i wy-
konanyml W Instytu‘cle Elektrotechnlkl. N
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Tytuly poprzednich sprawozdan
Badania ukladdéw napedowych produkcji I.El. w rc;bocie IRb~6 - nr rej.5213.
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-Plerwsze badania ukladow napedowych konstrukcji I.El. zostaly wykonane W

= pradnicy tachometrycznej /bez tabliczek znamionowych/,

" - sterownika typ TAR-1A /bez tabliczki znamionowej/, .- ,

. 2/ badanle powtarzalnos01 pozycjonowania w 5 osiach

‘Celenm badan wg nyzea ustalonego programu byto uzyskanie wynlkow pomlarow

* przydatnosci zmodernlzowanych ukladdw napedowych dla robotdéw IRb-6,

'chomienlowych i stroaenla robota, ktére praktycznie trwaly do chw111 przerwa-

1. Wstep - : .

Nlnleasze badania stanowig drugi etap badan sterownikéw i aeanStek napgdo-
wych opracowanych i wykonanych W Instytu01e 1"‘lektrotecth.kJ..

kwietniu 1984 r. Uzyskane wyniki przedyskutowano z konstruktorami I.El, oraz’
w formle sprawozdania - nr rej. 5213 - przekazano do I.El, w celu wykorzysta-
nia w dalszych pracach nad sterownlkaml i jednostkami napgdowymi.
Dostarczone przez I.El. uklady napedowe, skiadajgce sig z:
- silnika typ P2TK88-35 35 V; 3000 obr/min; 0,55 Nm; 5,4 A; praca’ 51 /dane

z tabliczKi znamionowej/,

- transformatora polozenia kqtowego typ LTSa 11¢, 12/6 V, 2500 Hz /dane z ta-
bliczki znamionowej/, ) ‘ .
zostaly wmontowane do 5 osi robota IRb-6 nr fabr. 5/79 w celu przeprowadze-

nia badad wg nizej Qodanego zakresu' o :

1/ badanle d21a1an1a serwomechanizméw obejmujgce: -

.- pomlar czasbw rozrpchu i hamowania .
- okreslenie maksymalnych przeregulowah predkodci serwomechanizméw

- spr. oscylacji sygnalu predkosciowego DU

- pomiar maksymalnych predkosSci ruchu 5 osi metodq bezposrednlq /pomlar
drogi i-czasu/ )

3/ badania sztywnosdci 5 ‘osi

4/ badania dz1a1an1a robota w podWyzszoneJ temperaturze +50 C

podstawowych parametrdw téchnicznych robota, stanowiacych podstawe -oceny

~

2. Przygotowanie robota do badat .. ’ .

o

Po Wymontowanlu oryginalnych sterownikdw i. Jednostek napgdowych oraz wmont o-
waniu w ich miejsce zamlennlkow konstrukcgi I.El. przystgpiono do prac uru- .

nia badan. Mimo bardzo duzego wysitku pracownlkow I El., ZD, OAE i OBN nie
udato 51g przygotowaé robota do wykonania zaplanowanych badail,.Wielokrotne
proby dokonania pomiardw w ramach badafi serwomechanizméw oraz powtarzalnosgeci -
pozycjonowania byly przerywane wskutek uszkadzania sie¢ sterownikdéw oraz roz-‘
magnesowywania silnikéw. Naprawy uszkodzefd sterownikéw dokonywane przez pra-
cownlkow I.El, na stanow1sku badawczym w PIAP oraz w I.El., jak rdéwniez liczne

H -




réw z IEl, podczas~badaﬁ nie daly pozytywnego rezultatu.

‘krotkim cza51e po jego uruchomlenlu. Naadluzszy okres pracy robota wynosit

‘konstrukeyjne, np., w miejsce regulacjl PID ' zastosowanie PI/ nie daly odzekiwa-

‘pomierzone dla regulacji PID i PIJ%éb;1/.oraz'przebiegi napigcia tacho /zal.1/

-Rejestracje przebiegdw napiecia pradnlcy tachometrycznea dla poszczevolnych

i rbéznorodne-zmiany konstrukcyjne wprowadzane do sterownikéw przez konstrukto-

Przyczynq niemozliwo$ci wykonania badaf bylo zatrzymywanie sig robota w bardzo

3 godz. 50 min, . | T

- -

3+ Przebieg i wyniki badait
- ; - ) B

Z wielokrotnie powbtarzanych pomiardéw czasdw rozruchu i‘hamowania wynika, ze

dyﬁamika robota nie odpowiada wymaganiom ZN. O ile czaéy rozruchu w zasadzie

miesz€z3 sig w granicach wartosSci dopuszczalnych, to.czasy hamowania sg znacz-

nie krétsze od. wymaganych, Rézne priby spowolnienia robota /regulacje i zmiany

nego- rezultatu. W wyniku zbyt gwaltownego hamowania przy zatrzymywaniu lub
zmianie kierunku ruchu wystepujgee duze sily i momenty sil dynamlcznych powo- -
dujg znaczne /widoczne golym okiem/‘drganié poszczegblnych ramion robota,
PoniZej podano przykladowo pordwnanie wartoéci c;aééw rozruchia i hamowania,

W-zakresie przeregulowania oraz oscylacji sygnalu predkoiciowego uzyskano

wyniki pozytywne. - - .-
osi robota wykonano migdzy zZlgczem nr 7 sterownlka i nézkg opornlka R12. /sy~
gnal WE.TG/, natomiast rejestracje przebiegéw pradu - migdzy zlgczem nxr 7

i koikiem-pomiarowym 13. Nie-istnieje bowiem mozliwo$é rejéstroWania pradu
bezpoérednio na boczniku prazy pomocy rejestratora.znajdujgcego sie w OBN ze
wzgledu na umieszczenie bocznika w galgzi mostka. Takze ze wzglgdu na niskag
dokladnosé zastosowanych w” sterowniku bocznikdéw 54, 100 mV nie mozna preoyzyj-

nie okreslié warto$ci prgdu, a zatem otrzymane wyniki w tym zakresie sy orlen—A

—

tachne. \ : - '
W prébie powtarzalnosci pozycjonowania robot zatrzymal Sie ﬁo wykonaniu ﬁG-cyk
co odpowiadaslo czasowi pracy 3 h 50°. Ponowne uruchomienia: robota koficzyty

sig tym samym skutkiem, z tym, 2e po kazdym nastgpnym uruchomieniu czas pracy

~robota byl coraz krétszy. . Interwencja pracownlka I.El.,w wyniku kiérej w ste-

rownikach zostaly wymontowane uklady blokady, nie spowodowala poprawy dz1a1a-

nia . sterownikéw. Podjeta nastepnego dnia proba badanla powtarzalnosci pozycgo-

-nOWanla zakoficzyta- 51@ Po wykonaniu przez robot 39 cykli -.robot zatrzymal 51g

i nie udalo sig go ponownie uruchomié, PrOWadzenle dalszych badan bylo niemoz-
liwe i nlecelowe. ’
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- 3/ Brak punktu pomiarowego do pomiaru napigcia pradnicy tachometrycznej. -~

. 8/ Konstrukcja sterownika winna zapewniaé fegu;acjg pradu zgodnie z wymaga-

4, Uwagi do sterownikdéw TAR-1A

1/ Pakiety sterownikéw wykonane sg b.niestarannie i zawierajg wiele wad mon-
taZowych jak: . .
- zimne luty ' ‘
- brak polgczen .
- pgknigcia Sciezek i
usytuowanie Sciezek na obrzezu plyty.’ ' N

2/ Rozmieszczenie- elementéw na plycie jest niewlasciwe np.:

- koiki pomiarowe niedostgpne po zamontowaniu sterownika w szafie .

-'radiatory tranzystoréw BD zastaniaja dostgp do wkreta mocujqcego.sterow-
nik )

- dioda Swiecgca /czerwona/ sygnalizuaaca zadzialanie ukladu blokady jest
niewidoczna po zamocowaniu sterownika w szafle.'

4/ Brak filtrdw napigcia tacho w dwéch steréwnikach oraz zastosowanie roznych
filtréw w pozostalych sterownikach wymaga waasnlenla. ‘ -

5/ Napigcke +24 V jest podawane na konektor 412 a nie na korektor 8, co jest
-niezgodne z dokumentacgq i plerWqu versjg sterownika TAR oraz sterownlkle
mocy ASEA. '

6/ Brak polgczenia koﬁektora 7 z konektorem 3 /np; W postaci zw&ry/ w celu
podania napiecia O v na konektor 3, co jést wynagane w obecnie produkowaﬂe
.szafie. ' r

7/ W sterownikach winny byé stosowane w szerszym stopnlu elementy profesjonal
ne.

niami PIAP przekazénymi I1.El, oraz strojenie tej war%oéci_przy uzyciu
tylko jednego potencjometru.

A

-9/ .Uszkodzenie sterownika nie powinno powodowaé rozmagnesowania silnika /nie-
znany  jest dotychczas ani jeden przypadek rozmagnesowania silnika francus—
kiego/. : ' !

10/ Przekroczenie pradu nastawmonego ograniczeniem przez 1,5 5 powoduge ogra-
‘niczenie prgdu do 50 %; w sterownikach ASEA zadz1alanie ukladu ogranlcze— :
nia pradu do 50 % wystgpuje po 5 s,

5. Uwagi do silnikdw

1/ élady~oleju w postaci kropel na dblnej czesci obudowy silnikéw osi Vi i:
2/ NiemozliwoSé zalozenia pokryw rezolwerdw

3/ Brak tabliczek znamionowych na pradnicach tachometrycznych

4/ Tabliczki znamionowe silnikéw przylepione przylepcem.
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6. Inne uwagi

1/ Dokumentacja T-R p.t.’"Tranzystbrowy uklad napedOWy typ TAR-1A" z grudnia

4984 r. /nr 64011008011904/ zawiera poprawki wykonane diugopisem /rys.1/
2/ Sygnaly pomlgdzy ukladem sterowanla i robotem n1e posiadajag adresdéw /rys.1/.
3/ Zarowno na schemacie /rys.2/ jak i na pakiecie sterownlka brak punktu po-
miarowego_do pomiaru napigcia prqdnlcy tachometrycznea.
f4/ W..trakcie Wykonywanla pomiaréw wystgpily m.in: .. .
- przepalenie sig opornikéw R159 i R63 wraz z uszkodzenlem tranzystora
KD5S% w sterowniku 051117. ‘
- czeste dzialanie blokad- sterownikéw dla oain dc %/, przy czym blokady
te mozna usungé tylko przez catkowite odlqczenle robota od 51ec1 i powtdr-
“ne zalgczenie geo '

- zablokowanie sig¢ sterownika osi V. bez wlgczenia sig stopu aWaryjnegb.

7. Wnioski

- ! . S
1/ Dostarczone do badan sterowniki sa nieprzydatne do prakiycznego wykorzysta=-
" nia z powodu bardzo duzej zawodnoSci dzialania, niewtasciwej dynamiki
oraz bardzo zlej jakosci wykonania, Sterowniki nalezy przekonstruowaé tak,
aby byly pozbawione wszystkich wad i.usterek podanych w n/sprawozdaniu'

oraz sprawozdaniu nr rej. 5213 z badaf pierwsze]j wersji ukladow napgdowych.

2/ W celu okreélenia przydatnosci silgikéw opracowanych w I.El, dla robota
IRb-6 uwaZza sig¢ za celowe i pilné podjecie. i przeprowadzenie badai mozliwo$-
ci wspblpracy tych SllnlkOW ze sterownikamd ASEA. W przypadku uzyskania
pozytywnych wynikow orazvuwzglednlenlu przez producenta uwag dot.silnikéw,

_ zawartych w n/sprawozdaniu i nr rea. 5213, zostanle wyeliminowana konlecz-'
' nogé jimportu sidnikéw potrzebnych do Wykonanla planu robotow_IRb-6 w 1985 r.
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