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1. Pizedmiot i zakres badań

Badaniom z6staI poddany zmodyfikowany napęd ramion robota w_ osiach °(••• i wyko-
• nany wg rys. pr P-YB-121.001-BH/M zamontowany w robocie IRb-60 nr f•br. 1/84. . •

Zakres badan został określony korespondentką 0AM/121/676/84'i obejmował spraWdze-
nie zgodnie z ZN-82/MERA-018/226:

-'oględziny'

- spr. działania
- spr. serwomechanizmóW

- spr. pówtarzaności pozycjonowania
- spr. sztywności
- spr. poboru nocy

2. Dokumenty stanowiące podstawę badań

r. Norma Zakładowa ZN42/MERA-018/226
- Korespondentka 0AM/121/676/84 z dn. 84.11.29.

3, Aparatura użyta do badań

- rejestrator Hellige T-8-50-968

- opornik dekadowy DN-5339
- _it 'PN-6055

_u_ PK-7510

- zasiiacz.typu 5353 nr T-8-50-19/1/.1
- czujnik fotoóptyczny. •

4. Zakres przeprowaffźonych prób-

- oględziny
- spr. działania
spr.

spr,

spr.

spr.

serwomechanizmów'

sztywności
poWtarzalności pozycjonowania
poboru mocy.

5. Wyniki badań

5.1. Oględziny

Robot zostal - zmontowany zgodnie z dokumentacją nr rys. P-Y5-121001-BH/M,
przeszedł badania niepeIne/protokolZD 195/84/.
Podczas 'oględzin w OBN nip stwierdzono usźkodzeń mechanicznych robota.
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5.2. Sprawdzenie działania /pelne/ robota
, / -

Sprawdzenie działania /palne/ wykpnano dla kompletnego robota IRb-60 wg instruk-
cji testowania P-6397001-AD łącznie ze 150. h próbą stałości parametrów.
Robot przepracował 150 h 'realizując prawidłowe zadany program.

•

5.3. Sprawdzenie„serwomechanizmów

•

Badanie serwomechanizmów wykonano zgodnie z p. 4.2.8 ZN-82/MERA-018/226 dla
osi 06 i :e rejestrując przebieg napięcia prądnicy tachometrycznej podczas

- pracy w reżimie AUTO robota nieobciążonego.
Robot.byI tak zaprogramowany aby pomiary dla poszczególnych osi odbywały sig
przy- powtarzalnych ruchach tej osi w kierunku dodatnim i ujemnym w całym zakre-
sie z maksymalną prodkościg. Z"uzyskanych Wykres6w określono czasy przyspieszeń
i Opóźnień oraz przeregulowanie prędkości i amplitudy oscylacji sygnalu'predko-
ściowego..

5.3.1. Sprawdzenia maksymalnych prędkości robota
,

Wartość maksymalnej prędkości określono dla osi 06
nago metodą' bezpośrednią zgodnie z p.4.2.8.1 ZN.
Wyniki podano w tabeli nr 1.
Maksymalni prędkość jest zgodna z wymaganiami ZN.

i e-, dla robota nieobciążo-

5.3.2. Sprawdzenie przyspieszeA i opóźniefi

Sprawdzenie wykonano zgodnie z p.4.2.8.3 ZN. Z zarejestrowanych wykresów prze-
biegów napięcia prqdniOy ttichometrycznej odczytano dla osi 06 i'e5
a/ czas, po upływie którego napięcie prądnicy tachometrycznej osiągnie 63 % war-

tości naPięcia w stanie ustalonym od momentu rozpoczęcia ruchu /tp/
b/ czas, po upływie którego napięcie prądnicy tachometrycznej osiąga 37 % wartoś-

ci napięcia w stanie ustalonym od momentu rozpoczęcia hamowania /th/.
Wykresy- przebiegów przedstawiono w załącznikach nr 1 i 2, wartości czasów tp i th
w tabeli nr 2.

Dla osi - czasy tp są mniejsze, dla obydwu kierunków ruchu, od wymaganych ZN,
- czasy th mieszczą się w granicach dopuszczalnych ZN

Dla osie - czasy tp są mniejsze, dla obydwu kierunków ruchu, od wymaganych. ZN,
- czasy th mieszczą się w granicach dopuszczalnych ZN.
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5.3.3. Sprawdzenie maksymalnego przeregulowania prędkości

Sprawdzenie wykonano zgodnie.z ZN określając maksymalne przeregulo-
. -
wanie z wykresów przebiegu napięć prądnicy -tachometryczhej /za1.1.i

Nie stwierdzono przeregulowania prędkości. •

5.4. Sprawdzenie sztywności

Sprawdzenie iwykonano obciążając robota w dodatnim i ujemnym kierunku

oś i w kierunku dodatnim oś 04, 'robota momentem o wartości od zera

do maksymalnego;

Do pomiaru zmiany położenia osi robota /odchyienie od położenia przy obciąże-

niu zerowym/ użyto czujników zegarowych o zakreśie do 10 mm i działce elemen-

tarnej 0,01 mm. Pomiary wykonano trzykrotnie dla każdej osi.
Wyniki'pomirów\-dla poszczególnych osi podano w tabelach nr 5 + 7. Zestawieni

średnich Wartości przesunięć /sz.5ywności/ podano w tabeli nr 8.
Przyjęte
M /Nm/ -

oznaczeriia w.tabela'ch:

moment obciążający robota
B

s,r 
-/mm,rad/ - średnia wartość priesunięć

B
1,2,3 

/mm,rad/ - pomierzona wartość przesunięć.

Dla osi 06 i średnie wartości- przemi"eszczeni"a dla przyjętych do badań

kierunków oraz 10 % i 100 % obciążeń mieszczą się w granicach dopuszczalńych

ZN.

5.5. Badania powtarzalności pozycjonowania

- Badania wykonano zgodnie z p.4.2.10, ZN dla*pięciu osi robota.
średnia prędkość ruchu wynosiła 75 % a prędkość najazdu na punkty pomiarowe

1,5% prędkości maksymalnej. Robota obciążono ciężarem 60kg a pomiary dokład-
ności pozycjpnowania wykonywano przy użyciu czujnika zegarowego o zakresie
10 mm i działce elementarnej 0,01 mm.
Pomiary wykonano dla 120 cykli licząc od rozpoczęcia pracy przez
przez -12 h /czas jednego cyklu 6 min/.

Wyniki pomiarów podano w,tabeli nr.4 oraz na wykresach 1-5.
.Poitarzalno66 pozycjonowania /dla 70 cykli roboczNch/ mieści się w granicach

określonych ZN.

,

robota, tj.

•
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Po zakończbniu w/w badań podczas oględzin robota stwierdzono znaczne-zdefor-
mowanie śruby, kulowej w osi 04 . Postanowiono śrUhę kulową wymienić i prze-
prowadzić dodatkowe badania.

6. Badania dodatkowe

6.1. Badanie. przyspieszeń i opaźniań

e

Badania wykonano jak w p.5.3.2 nin.sprawozdania. W•trakcie badań stwierdzono
głośną pracę robota spowodowaną luzem na wypuście hamulca osi 4D
Usterkę usunięto. Wyniki sprawdzeń podano w tabeli 3, a przebiegi w załącz-
fliku nr 3 i 4. .

Dl ti osi 04 - czasy tp i th są" mniejsze, dla obydwu kierunków ruchu, od wyma-
ganych w ZN,

dla osi '€) - czasy tp są mniejsze, dla obydwu kierunków.ruchu, od wymaganych
w ZN

- czasy th mieszczą się w granicach dopuszczalnyóh w ZN.

6.2. Próba 150 godzinna
„. x

Po uruchomieniu robot przepracował 15 h nastąpiło" uszkodzenie silnika w osir'e
i:kabla spiralnego /złamanie sprężyny!.

Ze względu na niemożliwość usunięcia uszkodzeń robota /brak silnika do wymiany)
prowadzenie badań było niemożliwe.

t
7. Uwagi

7.1. Podczas pracy robota występowały .stuki śruby osie i głośna praca
silnika, którego temperatura /sprawdzona dotykiem ręki/ była wyższa od
temperatur silników pozostałych osi.

7.2. Po przepracowaniu ok. 60 cykli w silnifcach osi /5 i t pojawiły siłę
słyszalne metaliczne dźwięki /skrzypienie/, które występowały do końca
badań.

7.3. Przy ustawianiu czujników dla określenia dokładności pozycjonowania asilf
i Ł po wprowadzeniu programu z kasety do pamięci robota i naciśnięciu
przycisków "AUTO" i "START PROGRAMU.M robot nie doszedł do punktu pomiarowe
go dla osi /ok.100 m/; analogiczne przesunięcie było dla osi i 0(.;
Robota wyłączono i ponownie wprowadzono do pamięci program z kasety, po
włączeniu robota zjawisko niedochodzenia do punktów pomiarowych nie
powtórzyło się.

7.4. Po przeprowadzeniu 1-szej serii badań nastąpiło znaczne zdeformowanie śrub;
kulowej w osi cZ . Przyczyny deformacji nie ustalono. 

.

•
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7".5. Podczas badań wystąpiły /poza przypadkiem opisanym w p.7.3/ trudności
wczytywania do pamięci robota programów użytkowych.

8. Orzeczenie

W zakresie przeprowadzonych sprawdzeń parametry robota IRb-60 z prototypem "
zmodyfikowanego mechanizmu przenoszącego napęd ramion robota są zgodne.z wyma-
ganiami itr-82/MERA-018/226 z wyjątkiem:
- dla osi 0.6 i 0 czasy tp są mniejsze dla obi,ydwu kierunków ruchu /również
Po wymianie śruby •kulowej w osi oC /.
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4 - 0,0 5 -r olo2 -0113 -0,04

5 + 0,0 3 -h 0,01 - VI  -406 +0,04

6 ÷4O"7 - op .- of f4 - Orog 4- 0,02

7 + 6,05 0,00 - 0,11 - 0,02 + 403

8 +0(0v -0102  -0161 -0o! 8 - ot lo

g + 0,08 - 0,05 - 414 - 0,07 +0,03

4'0 f0,02 -0,06 -4/5 - -0,06 - D/01

M i- 0,35 - 0105 - 414 - 3,08 + 0,01

Ąie 4 -0,04 - 01 0`? - 010 - 007 .i- 3102

13 +0,12 - 0,08 - 0,1'6 - 00P - 0,01

14 4. 0,06 - 0,08 - 0,15 - 0,116 - 0,31

/15 - 0,05 - 0,08 - ori - 036 - ofD3

IS 0,00 -0,10 - 0,17 - 003 -0,34

17 +Ó03 - 0,10 - 0,18 - 0,06 - 0,03

18 - 0,01 - 0,43 - 0,1 - 0,06 0,30

49 - of ol - 0112 - 0144 - 006 - 0,34
20 - 0,03 - 0,18 - 0,0 - 0,08 - 0,07

21 - 0,02 - 0,17 - 3,20 - 0,06 0,00

a • ot o° - 0,18 - 31116 - 005 - 0,07

23 - o, 04 - 0,19 - 0,4 5 - 0,03 - 0,33

24 -o/04 -020„ - 0„7"9 - 001 -002
115 I
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Tabela 5

Lp

,

Al
81 Bi ,6) B2 83 83 8śr 8.6r.

Nrn mm rac/10 mm raohe mm ravAto mm rad•to""z:
4 . o ofoo goo °oo qoa oto,o qao goo goo

2 2'76 0,39 0,4e 036 0,45 0136 0145 of3P ol4g

0,833 938 0,n' 00 O5 0181 0,64 0,6o 0,W
4 GOO 06 Oo Óqg 4,49 .0,92 1,45 0,94 ifi/te
5 W 110 09 424 1,61 1,20 4,50 4,23 1,54

e 943 4,58 498 4,52 1,g0 1,53 4,91 115q 03
7 ,6)1 ' 1,56 4,g5 Ą48 • 1,85 1,5D - 41g8 451 4199
8 GOO 4,53 1191 1,45 UM 444 4,80 Os 1,05
9 os 4,24 1,55 15 1,44 1,19 1,43 4,I8 1148
10 R76 As4 v5 O SI 4,04 6M- 0,94 490 „1,00

aimill O .-.o,02 o(ol „-0,61 op .ofos oro,3 01016

ir 54(52‚44
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rabela 6

Lp
Ai 81 81 Oa 6,e 83 B3 8.4r I34r

Mr mm rot463 mm raci.63 mm rad td -63 mm rotc1.10-1
i . 0 0,00 goo 0,60 aao aoo o,00 400 0,00
R RPG 0135 0,44 0,39 0,49 0,3g 0,49 0,38
3 438 0168 0,25 01615 0,1 0,64 018o Otag 0,83
4 660 - qgg 11(19 0,94 418 olg3 if,* ogo4 . 4,48
5 761 ii28 4160 447 1146 1,0 /1146 4, 4 1,51

G .923 4,g4 2,06 1,46 4, 3 1,41 /1,E

,

450 08.
1184i? 711 tig2 2,03 1,40 1,75 440 41'75' 017

8 GOO 1,56 4,95 1,4e 41178 i,35" ,1,9 4,44 480
....9 438 1,24. /455- 1,19 440 yo 4,38 1,18 4,48
10 476' 0,89 wił/4 alei /1101 01'74 03 Os) AN
11 D 'od4 olds '0,04 0,05 0,00 0,00 otc? °leg

• il-r• 54 09



PO/97100y 52ZyN/20gClr •05Gr 400

rebeZot

Lp. M 8
i
gi 82 82 83 33

o,
561r

•
1341-

AIM mm raci•TO mm rodib3 mm rcyck1b3 /402 rath55

j O 000 400 0,00 •000 (9,00 0,00 ofoo 40O
Z 482 O( 8 q„33 Q3P 0,32 0,37 0,32 .01 7 432
3 363 ŁO6 , 0,0g 409

_

0,95 108 494 4,08 OM

4 50 482 4,58 , 183 /„6 1,84 ' 00 1,83 ' 45e
6 '730 240 2,09 35 2,04 243 2,44 2,39 2,08

E

-

02 2..90 290 452 289 451 2,90 252

'730 253 4,20 253 2,20 260

,

RP 2,62 219

8 647 208 1,e4 204 1,77 8 04 4177 2,05 4i8
9 3S5 Ą53 4,33 153 /,33 1 5,2 1,32 9,83 03
to IW 5'? 0,50 0 52 ol5o „54 0,47 „256 „04i

li O 40,04 0,03 :.0,02 01017 „ą"2 qoip 0,05 4025

A
or 6-402.
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rabela 8

•

Pr2emze52c2enioz pa tool• -3j
r

Obargitvie

.
o O

ba(31
tyg 2 nt

owi /a .6'l rni z5t:Zitfikohrang-
4 74 " ii — #

i ii
iir

_ #
44-1 u — g

A 047e; on gm . 0,19 0,28 0150 040

4 00Z 2,30 io5 il g3 Iles . 2,80 2,60

. _ °ice .
,

/iDri 0,16 0,15 i', ol o oi513 ,

4 ao% 4 g52 2180 ą 00
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