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1. Przedmiot i zakres badah

’

Badaniom z6stal poddany imodyfikowany napgd ramion robota W 651ach‘§6 €> wyko-
nany g rys. nr P-YB-121001-BH/M zamontowany W roboc1e IRb-60 nr fabr., 1/84, '
Zakres badah zostal okreS$lony korespondentks 0AM/121/676/84 i obejmowal spraWdze-

‘nie zgodnie z ZN-82/MERA-018/226:

~ ogledziny’

- spr, dziatania |
- Spr, serwomechanizméw ' ) - ' -
- 5pre powtarzalnodci pozycjonowania
~ spr. sztywnoci o
~ spr. poboru mocy

‘

2+ Dokumenty stanowigce podstawg badari

~ Norma Zakladowa ZN-82/MERA-018/226
~ Korespondentka 0AM/121/676/84 z dn. 84,.41.29.

~

3. Aparatura uzyta do badad ' . ' ’

regestrator Hellige T-8- 50-968 ~ﬂ‘;

- opornik dekadowy BN-5339 -
- e o PN-6035 ‘
- . e BN-7540

- zasilacz typu 5353 nr T-8- 50-1944
- czujnik fotooptyczny.

4, Zakres przep?OWadbonych préb - \

~ ogledziny

- spr. dzialania ‘ o - ' ) -

~

- spr. serwomechanizmdéw

- spr. sztywnosci

- ' ’ ” : [ - 3

~ spr. powitarzalnosci pozycjonowania

-~ Spr. poboru mocy.

5. Wyniki badah .- .
5.1, Ogledziny ’ St

" Robot zostal- zmontowany zgodnie z dokumentacjg nr ‘rys. P-YB-121001-BH/M,

przeszedl badania niepelne /protokol -ZD 195/84/.
Podczas ogledzin w OBN nie stw1erdzoqo uszkodzed mechanicznych roboéa.

. ’
k)




- pracy w rezimie AUTO robota nieobcigzZonego,

sie 2z maksymalnq prgdkoscig. 7’ uzyskanych wykreséw okreélono czasy przyspieszen

Se 3.4 Sprawdzenie maksymalnych predkosci robota

- nego metodg bezpoéredniq zgodnie z Do 4,2.8.1 ZN,

-2

<

5.2. Sprawdzenis dzialania /peine/ robota
- o,

Sprawdzenie d21alanla /pelne/ wykonano dla kompletnego robota IRb-60 wg 1nstrux
cji testowania P-6397001-AD lgcznie ze 150 h prébg stalo$ci parametréw.
Robot przepracowal 150 h reallzujqc prawidlowe zadany program,

5e3s Sprawdzenie'serwomechanizméw

Badanie serwomechanlzmow wykonano zgodnle z p. 4.2, 8 ZN-82/MERA-018/226 dla
osi 00 i i» rejestrujac przebieg nap1§01a prqdnlcy tachometryczneg podczas

Robot .byl tak zaprogramowany aby pomiary dla poszczegélnych osi odbywaly sie
przy powtarzalnych ruchach tej osi w kierunku dodatnlm i ujemnym w calym zakre—

i opdinien oraz przerevuIOWanle predkoseci i amplltudy oscylacji sygnalu predko-

~—

Sciowego, .

Wartosé maksymalnej predkosci okreSlono dla osi OC i ED dla robota nieobcigzo-
Wyniki podano w tabeli nr 1, _
Maksymalna predkos$é jest zgodna z wymaganiami ZN,

5¢3.2. Sprawdzenie przyspieszed i opéﬁnieﬁ

Sprawdzenie wykonano zgodnie z p.4.2,8,3 ZN. yA zareaestrowanych wykreséw prze-
blegow nap1§c1a pradnicy tqchometryczne; odczytano dla osi ol 1‘€D
a/ czas, po uplywie ktdrego napiecie pradnicy tachometrycznea osiqgnle 63 % war-
tosci nap1ec1a w stanie ustalonym od momentu rozpoczgcia ruchu /tp/
b/ czas, po uptywie ktérego napigcie prqdnlcy tachometrycznea osigga 37 % warto$
ci napigcia w stanie ustalonym od momentu rozpoczec1a hamowania /th/.
Wykresy- przebiegéw przedstawiono w zalgcznikach or 11 2 warto$ci czaséw tp it
w tabeli nr 2, ' ’ .
Dla osi & . czasy tp sg mhiejsze, dla obydwu kierunkéw ruchu, od wym;ganych 2N,
. - czasy th mieszczg sie w granicach dopuszczalnych ZN
Dla osi ) - czasy tp s3 mniejsze, dla obydwu kierunkéw ruchu, od wymaganych. ZN,

- czasy th mieszczq sie w granlcach dopuszczalnych ZN,

O o .~ e — —



-3
563430 Sprawdzenie maksymalnégo przeregulowania predkosci

Sprawdzenie wykonano zgodnie z Dp.4.2.8.2 2N ohreélaaqc maksymalne przeregulo—
wanie z wykresdéw przebiegu napieé pradnicy tachometrycznej /zat.q.i 2/.
Nie stwierdzono przeregulowania predkoéci./

5.4. Sprawdzenie sztywnoéci

' b ?

\

Sprawdzenie wykonano obcigzajgc robota w dodatnim 1 uaemnym kierunku

o$ v/ i w kierunku dodatnim o$ & robota momentem o wartoscl od zera

do maksymalnego.’ - .
_bd‘pomiafu zmiany polozZenia os; robbta'/odchyienie od potozenia przy 6bciaie—
niu zerowym/ uzyto czujnikéw zegarowych o zakresie do 410 mm i dzialce elemen-
tarnea 0,01 mm, Pomiary wykonano trzykrotnie dla kazdej osi. S
Wyniki pomlarow\dla poszczegblnych osi podano W tabelach nr 5 + 7. Zestaw1en1
érednich wartoéci przesunigé /szﬁywnoé01/ podano w tabeli nr 8.
Przyjete oznaczenia w. tabelach:

N /Nm/ - moment obcigzajacy robbta

' Bé; -/gm,rad/ ~ érednia wartosé przesunieéd '

Bﬂ,2,3 /mm,rad/ - pomierzona wartosé przesunigé. . -

Dla osi & i © Srednie wartoéci-przeﬁi@szczenia dla przyjetych do badah
kierunkdéw oraz 10 % i 100 % obcigzed mieszczg sig w granicach dobuszczalﬁyph
ZN. . - ) - . : .

5.5, Badania powtarzalnosci pozycjcnowania

Badania wykonano zgodnle Z Pelte2.10, ZN dla’ pigciu osi robotas
érednla predkosé ruchu wynosila 75 % a predkosc najazdu na punkty pomiarowe
,5 % predkosci maksymalnea. Robota obcigzono cigzarenm 60kg a pomiary doklad-
noéci pozycjonowania wykonywano przy uzyciu czujnika zegarowego o zakre51e
.10 mm i dzialce elementarnej 0,01 mm. ; ‘
' Pomlary wykonano dla 120 cyk11 liczqc od rozgpoczecia pracy przez robota, t3.
przez -12 h /fczas jednego cyklu 6 mln/.

-

Wyniki pomiardw podano w tabeli nr 4 oraz na wykresach 1-5,
,wafarzalnoéé pozycjonowania /dla 70 cykli roboczych/ miesci sig’w grénicach
okreslonych ZN, . ' ’
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Po zakonczenlu w/w badafh podczas ogledzin robota stw1erdzono znaczne—zdefor-

mowanie Sruby. kuloweg w osi & . Po;tanowlono srubg kulowg wymienié i prze-
prowadzié dodatkowe badania. . ’

6. Badania dodatkowe
6.1. Badanie. przyspieszer i opdznien

Bédania wykonano jak w p.5.3;2 nin.sérawozdania.»W~trakcie badan stwierdzono

glosng. prace robota spowodowang luzem na wypuscie hamulca osi Q

Usterke usunigto. Wyniki sprawdzen podano v tabeli 3, a przeblegl W zalqcz-.

niku nr 3 i 4, . -

Dla osi o - czasy tp i th s3- mniejsze, dla obydwu kierunkdw ruchu, od wyma-
ganych w ZN, . »

dla osi -.czasy tp sg mniejsze, dla obydwu klerunkow ruchu, od wymaganych

' w ZN »

- = czasy th mieszczg sie¢ w granicach dopuszczalnych w ZN,

6.2, Préba 150 godzinna’ ' .
. . . A"
Po uruchomieniu robot przepracowat. 15 h nastgapilo uszkodzenie . s11n1ka w osi®
i’kabla spiralnego /zlamanle sprezyny/. ' .

Ze wzgledu na niemozliwogé usun;ecia uszkodzen robota /brak silnika do wymiany

pProwadzenie badafi bylo niemozliwe.

7. Uwagi

el Podczas pracy robota wystgpowaly -stuki Sruby osl ) i gtosna p}aca
: silnika, ktérego temperatura /sprawdzona dotyklem reki/ byla wyzsza od
, 'temperatur silnikéw pozostalych osi,

. 7.2, Po- przepracowanlu ok, 60 cykll W 31ln1kach osi W 't péjawily sié
’ slyszalne metaliczne diwigki /skrzyplenle/, ktére wystepowaly do kohca
badaf. ) R
7¢3+ Przy ustawianiu czujnikéw dla okreélenia dokladnofci pozycjonowania osi U

i PO wprowadzeniu programu gz kasety do pamigci robota i naclénleclu
przyciskow "AUTO" i "START PROGRAMU“ robot nie doszedl do punktu pomiarowe
go dla osi \f /0k.100 m/; analogiczne przesuniecie byto dla osi f» OC
Robota wylaczono i ponownie wprowadzono do pam1gcx program z kasety, po
wigczeniu robota zjawisko nledochodzenla do punktéw pomiarowych nie
powtdrzylo sie. )
?.4. Po przeprowadzeniu 1-szej serii badafd nastgpilo zZnaczne zdeformowanle $rub
kulowej w osi c(: » Przyczyny deformacji nie ustalono. '
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745 Podczas badan wystaplly /poza przypadklem oplsanym W p T 3/ trudnosci

wezytywania do pamleol robota programéw uzytKOWych.

8. Orzeczenie

W zakresie przeprowadzonych sprawdzeii parametry robota IRb-60 z prototypem t

zmodyflkowanego mechanizmu przenoszqcego napgd ramion robota sz zgodne.z wyma-

ganlaml ZN-82/MERA-018/226 z wyjatkiem:

- dlaosi o€ i O czasy tp sg mniejsze dla obydwu kierunkéw ruchu /réwniesz
po wymianie Sruby kulowej w osi o /. ‘

~
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JRb-EC

Tobela. 4
L 05 & 5 of 05 P 05 V | o5t
LINT
03| - 00% - 035 - 026 | - 005 + 017
04| - 003 | -036 | -086 | ~006 | +o17
15| - 007 - 036 - 089 | -005 | +014
06| ~ 007 - 037 - 083 | - 009 + 010
o7 | ~ 607 ~ 0,54 - 039 | - 004 +006
108 | ~ 006 - 053 - 086 | - 005 + 007
e |/9| -008 | -038 - 026 | - 005 +007
1o | ~ 005 - 0,7 - 088 | - 005 +0 08
m | - 009 | - 023 | -025 | - 006 + 0,06
12| ~ 006 - 038 - 089 - 905 + 009
113 | - 004 ~ 0,39 - 085 | - 004 + 0,08
1" - 008 ~ 0,59 - 085 | - 004 + 008
8| - 009 | ~029 | -089 | -go2 | +0o8
16 | = 0,08 - 041 =05 | - 006 + 001
9 |7| ~008 - 040 - 0R6 | - 908 + 0,03
78 | ~ 009 - 040 ~DR6 | ~ 006 + 003
" | - 010 ~ 0,41 -08% | - 005 | +005
120 - 011 =041 - 027 0,00 + 0,01




TRH-~E0

Tobei 4
Lo 03 8 05 o 03 P 0s V¥ | o5t
£mma
72| -009 | -039 - 029 - 008 | T 001
| -008 | -040 | -024 | -o0o8 | * 006
9| -040 | - 0,39 - 047 - 009 | "o
80| -008 | -040 | - Q&7 ~ 008 | " 009
g | -008 | - 035 - 045 - 0,08 | + 008
2| -006 | -035 - 0,89 - 009 | + 008
83 | -007 | - 034 - 026 - 009 | +012
84 | -006 | - 035 - 025 ~ 0,06 | + ot
85 | ~-007 | - 034 - 0,95 - 006 | *+ 006
88 | =~go0y | - 023 | - 024 - 008 | +010
g | -006 | - 034 - 0,80 - 008 | +ofl
88 | -006 | ~ 0% - 0,24 - 000 | +013
& | -005 | - 034 - 084 - 006 | + 010
g0 | -005 | - 034 - 085 - 00% | + 008
91 | ~0906 | - 035 | -084 | -006 | 042
98 | - o048 | - 034 - 024 - 0% | + 014
93| - 006 | - 035 - 027 - 009 | + 014
94 | - 006 | -035 | ~0% | -oft | +0i0
95 | -005 | - 035 - 029 008 | + gl
9% | -006 | - 036 - 026 - 010 | + 012
97 | - 006 | =037 - 0R8 ~ 006 | + 010
g8 -006 | = 036 ~ 087 - 008 | + 042
99 | =005 | - 037 - 031 - 008 | + 013
10| =006 | =035 | ~030 -~ 018 | + 042
01| - 006 | ~ 036 ~ 028 S 006 | 4018y
102 - 007 | -~ 0% - 049 - 009 | +017




JRb~60

| Tabela 4

08 8 05K | 05 o5V | o5t
Ly -

- 008 | — 0%5 - 019 =003 | <007
~ 007 | - 034 - 0,43 - 003 | -004
-005 | - 034 - 085 - 007 | +oq0/
-00%7 | -035 - 0,83 -006 | +008

=007 | =030 - 081 -004 | -~ 003
- 008 | =033 | -0R%5 | -005 | - o008
- 007 | -~ 036 - 0,85 -~ 003 | +0,03
-00% | - 0,36 - 088 =003 | + 901
- 008 | - 036 | -085 - 005 | + 001
- 008 | ~ 836 - DR% - 005 | + 904
~ 009 | ~ 036 - 08t =007 | =001
- 008 | -0%7 | -08 | -005 | 000
- 007 | - 036 ~ 021 - 008 | + 004
- 008 | -~ 036 | - 085 - 005 | + 006
=018 | - 035 - 026 =006 | - 004
- 008 | - 0,36 ~ 024 - 007 | + 00
- 008 | - 037 - 08% ~ 006 | + 009
- 007 | - 037 - 085 - 006 | + 008
- 008 | -~ 059 ~ 085 ~ 006 | + 004
- 005 | - 037 | -095 | -004 | +009
- 008 | - 036 - 086 | - 004 + 003
- 008 | - 0,38 - 083 | - 006 | + 007
- 008 | - 0,38 - 0,86 - 005 | + 010
- 008 | - 035 | - 034 | -005 | +003

- 008 | -03% | -086 | -00% |+ 0'9f5

o 0;0 9 “0/4_9_- N 0,26 *,#00)7 4’0'1]__

TR et s ety < LTS



JR6 - 640

; Tabela 4

|15 05 & 03 of o5 ¥ 05 4 os

| Lrnmj
25| -005 | -080 | -dgo | -g/8 +0,07
26| -0o5 | -08 | <022 | -3 - 006
87| - 006 | - 088 -08 | -9/ - 004
28| -005 =-083 | ~023 | -gtr | -004
2| -002 | ~088 | -08 | -osm - 008
30| -005 | -085 | -085 | -0 |.-008
3| -006 - 089 - 0,41 = ol - 0,06
32| ~qos5 | ~g84 | -083 | ~015 - 0,05
B -006 | -095 | -02 | -015 | -o004
39| -g0v | -8 | -0 | ~002 | -007
350 -0067 | ~08% | -08 | -008 | -008
6| -004 | =087 | -084 | -004 | -qoi
3| - 007 ~ 0,86 ~ 0,23 ~ 004 - 007
58| - 009 | -08y | -033 | -0o4 | - 008
39| =006 | -088 | -o024 | -001 | -03
o) -00v | -g29 | ~081 | -003 | -007

{9 -g06 | -089 | -085 | -003 | -002
2\ -005 | -030 | ~082 | ~g04 | -009
8| -005 | -3 | -~o08 | -005 | - 003
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