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Analiza deskryptorowa

ROBOTY PRZEMYSYOWE-TEB MNMODYFIKACJA MECHANIZMGW PRZENOSZACYCH NAPED
\ RAMION ROBOT : :

Andliza dokumentacyjna
Praca zawiera wyniki badafd prototypu zmodyfikowanych mechanizméw
przenoszgcych napéd ramion robota IRb-60.
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“1. Wstep: ' 1

w'osi © | oraz kabla spiralnego /zlamanie/.

! Po usunleclu w/w usterek przeprowadzono powtdrne badanla.

'Spréwdzénie wykonano zgodnie z ZN-82/Mera-018/245 pkt 4.2.8.3.

" 2/ ustawienie ograniczenia pradowego najmniejszego dopuszczalnego jeszcze

Podczds badaid prototypu robota IRb=60 /nr fab.1/84/ ze zmodyfikowanymi nape=-
dami ramion w oalachoLl ’ stwierdzono, ze dla osialz.{a czasy tp sg mniejsze i
dla osi L cazas: th Jest mniejszy od wymaganego normq zakladowz. Ponadto po
zakonczenlu badatt ‘'stwierdzono zdeformowanie sruby kulowej w osi <L,

Po wymianie zdeformowaneg Sruby kulowej przystapiono ponownie do badan tego
samego robota. W trakcie préby 15O-godz1nne3 nastqpllo uszkodzenle 51lnlka

Badania przerwano, a uzyskane wyniki podano w gprawozdanlu nr rej.5402.
- spre. czasdw rogruchu i hamowania,

- Spr. pozycjonowania,

- spr. szbywnosci. . ' o : ‘
2. Badania

2.1, Spraw&zenie czasbw rozruchu /tp/ i’ hamowania /th/

Wyniki brzgdstawiono W ponizsze] tabeli oraz zalacznikach nr 1 i 2.,

Stopied ! Czas 051qgn1@c1a 63 % -1 Czas spadku Vmax |- Wantosci Wyﬁagaﬁe .
swobody Vmax - do 37% \max tp : th
o TETETTTITTTEIIT PG RO CAN
‘10,39 i 0,3 047 | 047
e = e 0207 o302 i 20,30 b _-0,47
RO 0,48 I I 0,42 -1 0,43
: 20,28 =045 1028 0,48

7 powyzszej tabeli wynika, Ze dla osi of zaréwno"czas rozruchu tp jak i czasy-
hamowania th w obydwu kierunkach sg mnleasze ‘od wymaganych w ZN w ‘celu wyaas~:
nienia przyczyn tej n1ezgoanosc1 wykonano nastepugqce proéby:- .

1/ zmniejszenie ograniczenia prgdowego sterownika osi K

przez inétrukcjé fabryczng i zmiany pblbéenia przelgcznikéw w platerze
i 52’ S /alternatywa A~ powodujaca zmnleaszenle wzmocnienia petli pozycyaneg
oraz przelqcznlkow 51, S /alternatywa E - powodujaca zmiane charakterystyk
przetwornika parabollcznego.
3/ pordwnanie- pradéw robota IRb-60 produkcal ASuA oraz robota Z modyfikac;aml :

wosi oL 19, S 3




- Wyniki préb:
"ad..

" nastawieniach ograniczenia prqdowego znacznie-ponizej 18 A. Ogranlczenle

‘Wyniki pomiardw podano w tabelach 42,

Przez zmniejszenie ograniczenia pradowego uzyskuje sig diuzsze czasy rozruchi
ZblizZenie tych czasdw do 'martosci podanych w ZN nastepuje dopiero pray

* pradowe ponlzea najmniejszej dopuszczalnea przez instrukcje fabrycanq
wartobci 18 A powoduje zmniejszenie udZwigu robota, Uzyskanie zgodnosci

z normg tym sﬁosobem nalezy uznaé za niewlascive.

ad,.2.

Przez ustawienie ograniczenia pradowego na najnizszg dopuszczalng wartoé§
18 A przy.jednoczesniﬁ zmniejszeniu wzmocnienia petli pozycyjnej /alternatywg

A przelgcznikdw S, d S3 na platerze/ uzyskano czasy rozruchu 0,20 s i 0,32 s
i czasy hamowania 0,5 s i 0,33 s, Nie uzyskano zatem poprawy. Przebiegi przeﬂ

stawiono na zalgczniku nr 3. . ) -

-

Rowniez przestawienie charakterystykl przetwornlka parabolicznego przelqcz—

nikami Sq, S4 nie wpiywa znaczgco na zmiany czasu rozruchu,

ad , S -

Dokonano pordwnania przebiegdw prqdow 051<dq robota IRb-60 produkcal ASEA

i robota badanego w tych samych warunkach pracy, /robot nieobcigZzony, pred-
kos&é 1,3 %, ten sam zdkres ruchu/. Wyniki podano na rys. ar 4, Przy zalozeniy
identycznych charakterystyk /moment na wale w funkcji prédu twornika/ silni=-
kéw w- rob001e ASEA 1 511n1kow WAMEL, co teoretycznie ma miejsce - mniejsze
WartOoCl czasow rozruchu 1 hamowania mozna tilumaczyé mniejszymi oporami
mechanlcznyml w robocie zmodyflkowanym. . .
Reasumujac nalezdloby przyjaé, ze korzystne skqdinqd zaaw1sko zmniejszenia
oporéw mechanicznych w zespole napgdowym 051oL, uzyskane drogg modyfikacji
mechanizméw przenoszacych nap¥d, zmienia parametry rozruchu i hamowania osi of]
robota IRb-60 w pordwnaniu z wzorcem ASEA, na podstawie ktérego powstala Norm

Zakladowa.

A ~ -
2.2. Sprawdzenie sztywnosci

Sprawdzenie sztywnosci kaonand obcigzajac robota w dodatnim kierunku osi of
i‘ujemnym kierunku osi 8§ momentem o wartodci od O do maksymalnego.

Do pomiaru ugigeia /sztywnosci/ osi robota /odchylonie od polozenia przy ob-
cigzeniu Zerowym/ uzyto czujnikdéw zegarowych o zakresie do 10 mm i dzialce

elementarnej 0,01 mm. Pomiary wykonano trzykrotnie dla kazdej osi.,

Zestawienie $rednich wartoSci ugigé /sztywnodci/ podano w tabeli'nr.B .

K
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-$rednia predko$é ruchu wynosilta 75 %, predkosé najazdu na punkty pomiarowe _
1,5 % prgdkosc1 maksymalnea. Robot obc1qzony byl cigzarem 60 kg, a pomiary

) przenoszqcym naped ramion sg zgodne z wymaganlaml ZN—82/MERA—O18/226
"= czasu rozruchu tp'i hamowania th @ obu kierunkach dla osi L .

-4, Wnioski

-3
Dla obydwu osi oL i © = Srednie wartoscl sztywnodei w badanych ‘kierunkach
sg zgodne Z Wymaganlaml ZN

-

2.%, Badania powtarzalnbéci'bbzycionowania

Badanie wykonano zgodnie z p. 4.2,10 ZN dla pieciu osi robota.

dokladn05c1 pozycaonowanla wykonano przy uzyciu czujnika zapasowego o zakre-
sie .10 mm i dzialce elementarnej 0,01 mm, . .
Pomiary wykonano dla 120 cykli liczgc od rozpocz¢cia pracy robota, tj. przez
12 h /czas jednego cyklu ok 6 min/. Wyniki pomlarow podano w tabeli 4

oraz na rys. 2 + 6. ,
Powtarzalno$é pozycjonowania miesdci sig w granicach okre$lonych ZN,

3+ Orzeczenie

Biorgc pod uwage wyniki badaii ujete w sprawozdaniu nr rej. 5402 oraz w .
niniejszym sprawozdanlu stW1erdza sig, Ze w zakresie przeprowadzonych Spraw-
dzed parametry prototypu robota IRb-60 ze zmodyflkowanJm mechanizmem

z wyjgtkiem:

Vo
Ze wzgledu na to, Ze zbadano tylko 1 egz. robota zmodyfikowanego i uzyskano
wynik formalnie negatywny w odniesieniu do czasu rozruchu i hamowania osi of
uwaza sig¢ za celowe wykonanie serii lnformacyanea 5 robotdéw IRb=60 o zmody—
flkowanych méchanizmach przenoszqcych napgd i poddaé je badaniom wg tego
samego programu. , .

Na podstawie uzyskanjch wynikéw m5 badanych egzem})larzach po‘dja,é"decyzje

W sprawie ewentualnych zmian wymagan w NZ dla robotéw. IRb-60 z . ‘modyfikacja-
mi w osiach oJ i @ N

Oy




Pomiary ' sergwmoécf osl oL+

Tabela 1

M

B4

B4

Bz

B2

B3

B3

B v

Bsy

N

mm

ra'd- 103

yer

mm

vad-46°

mm

fod e

mm

rad- 40

0,00

0,00

0,00

0,00

0,00

0,00

0,00

0,00

713

044

0,12

014

042

014

042

014

042

482

0,35

0,30

0,35

0,30

0,35

0,30

0,35

0,30

365

440

4,2/

4,50

430

1,51

4,31

AAT

4,29

5417

2,95

A8

2,04

ATT

2,02

4,76

A, T7

T30

2164

2,33

2,55

222

2,51

219

223

1547

2,24

4,95

2,20

4,90

245

4,81

2,20

1390

365

4,76

4,53

4,70

448

A\T8

443

4T3

150

182

0,62

0,54

0,55

048

0,52

045

0,56

049

73

0,30

0,26

025

0,22

0,22

019

0,26

023

10,07

0,06

0,02

0,02

0,00

0,00

003

0,03




Pomiary sztywnosc/ 051 O

Tobela 2

—
4

M

34

B

Bo

Bo

Bs

B s,

Nm

mm

rad-107

mm

rad<10”°

mm

vad- 107

mm

0

0,00

0,00

0,00

0,00

0,00

0,00

0,00

39,5

0/

014

0712

045

044

0T

012

276,0

0,34

0,42

036

045

0,35

0,44

D35

435,0

0,64

0,80

0,60

0,75

0,62

077

0,62

000

4,03

429

1,05

1,31

110

1,37

1,06

7640

1,28

4,60

4,25

4156

4,74

126

925,0

4,60

2,00

4,517

4,96

4,50

4,56

Te4 0

4,50,

1,87

442

ATT

445

446

||y |u [t

600,0

1,35

4,69

130

4,62

025

=
<

458,0

423

4,54

4,20

4,50

415

4,19

S
.

276,0

0,64

1,04

078

0,97

0,18

0,75

Ny
NO

92,5

0,36

045

035

044

033

035

Ny
W

002

0,02

0,02

0,02

003

6,02

e ey e e aaae s




Porownanie s2tywrosci z Wymaganiami

LN
Tabela 3
Przemueszczenia [ vad-4073]
0s 0
C wg. badan wq ZW
Obciazenic . .
! oryginalny  |zmodyfikovany ) /
+- " ! +_n o '+ P
j ' 1 } |
40, | AT | 014 | —— | 045 | 050 p40
100 | 2,30 | 205 | ——| 495 | 2,80| 2,60
Os o
10}, | 046 | — | 042 | ——| 030 | 0,50
4002 214'{ - 2‘23 -_—— 2)80 5100 i




ﬂpmwdgem/e Powfarza noscr vobst JKb-60

Tatelta 4

Lp| Os © 05 | 0s ¢ |os | 0s ¢
L mm 1

11 0,00 0,00 0,00 0,00 | 0,00
2[-004 |-0,038 | 005 0,02 [~005
3(+ 0,02 |-0,03 0,08 003 [-96,03
4 005 |=005 | 005 | 004 |-0,08
s 004 |-0,04 | 040 006 |-0,05
6| 004 |-0,01 0,0 009 |-0,08
7| 9,05 |- 0,04 0,44 908  |-0,40
81 005 |- 0,02 0,14 010 |- 0,43
9| 0,06 0,00 oM | 010 |-0MAT
fo| 0,40 + 0,05 010 040 |-0,/6
M| 00T | 0,03 005 | 948  |-0,42
12 90T |~ 0,04 0,06 040 | -018
5] 0,08 | 000 004 015 | -0,24
M| 008 |-006 [-006 041 |- 025
Is| 041 =005 |-004 017 -0,24
6] 009 |-004 006 019  |[-0,87
1T 009  |-007 00T 01T  |-0,30
8| 009 |-00% - | 007 G20 [-~0.28
13 odo  |-008 | o5 048 |-050
200 042  [~9,08 0,0 049  |-023
2| 044 |~o40 | 005 624 | -~0.%0
22| 042  |[-OM 0,04 024 |- 0%
25 o4 |~ O 0,02 0,25 |~ 0,%6
Al o4 |-042 | 0,00 0,24 |-0,35




Tabelka 4

Lo| 0é 8 Ds Os { 0s 05 ¢
Lmm ]
5| 04z |-o042 | 000 | ©22 |-0385"
2| 013 | -0,13 0,04 | 09,24 - 0,44
21l Q43 |[-0,/4 0,0/ 024 |-0,40
28| 045 |-048 0,05 0,25 | —0,42
23 914 |-045 0,00 0,27 | -0,44
0| 043 | -05 |- 002 | 025 | -0,44
M| 0,46 | -047 |-002 0,27 | -0,46
2| 044 | -017 |- 004 0,25 | ~0;48
B3 Q15 | -918 |-0,03 0,26 -0,49
4| 046 [-0/12 - 0,0/ 0,27 -0,50
5 043 |-049 |-004 | 033 | ~0)50
%| 01> |-020 |-0083 0,28 | -0,98
3| 0,12 —0,20 - 0,05 034 | -0,49
3| 042 =024 [-0,07 030 -0,50
38| 012 |'-022 [-0Q07 0,32 -0,54
90| 042 |-02> |-007 | 03 |-050
4| 042 |-022 |-903 0,36 - 046
4 01% | -9020 9,00 030 | ~0,48
B 012 | -029 [-9/10 933 | -0,44
4 013% |-983 |=00T | 034 -0,45
o 015 |-925 |-Qdo 0,34 —0,45
%l 044 [-0/26 |—009 032 | - 044
fl 045 | -02T | -0,08 0% | - 0,39
o 045 |~026 |-9d0 | 032 |~ 04/
48| o044 |-028 |—002 0,31 |- 0,4/2[0
159 o4 [-928 |-007 | 020 |~ 047




“lbelkaq 4

Le| 050 05L& | 09 0s 0s t
LmmJ
s1] 045 |-027 |-oA4 | 033 | -042
2 0,46 |-030 |[-~042 0,29 | -045
53l 0,45 |-030 |-007 0,32 -0,44
54 9419 |[—0,30 -0,09 0,30 -0,4 2
551 046 | -030 ~ 0,40 0,33 -0;%8
56| 0,44 - 0,32 - D,OE 0,33 -0,39
5711 043 | =034 | - 0,44 0,34 - 0,40
sl 0115 | —033 000 0,34 - 0,40
sl 012 | -9034 | 0,00 0,29 =037
60| 0,41 |-9034 |- 009 0,34 - 038
of] 0,42 [-0,%4 ~ 0,14 0,32 - 0,32
2 042 |-034 |—-06,09 0,32 - 0,%4
6] 040 |-035 |[—909 0,34 -0,%3
(4| 042 | -036 |-044 0,34 -0,28
es| 042 | -035 0,00 034 |- 926
Bgouz. pracy | 66 0,40 |-03T ~ 040 035 - 02%
1 040 [-026 |-0/M 032 |-923
| 040 | -035 |- 04 0,34 - 0,26
6ol 040 [-936 | —qo9 0,39 -025
Tol 0,09 |-050 ~ 0,08 0,35 - Q25
" 040 [-03T |- 903 035 | —023
12| 0,40 [-0,30 - 0,03 0,35 - 0,24
B oM |-03% |—903 0,31 - 0,22
™ 09 |70,28 | -003 0,34 ~ 022
Bl 008 [-037 | —q0/ G35 | -oly,
16l 04 | — 0,58 - 008 0,23 | -~ 0,20 |




Tabelka 4

Lp| 0s@ 0% ol 03P 05 ¥ 0st
Lvwm ]
[ 0,08 | —039 | =004 0,33 | -020
™ 040 | =040 | -007 0,36 | -0/49
79 0,07 | ~0349 | -0,02 0,34 | -0,20
| 007 | =034 | -0,02 | 034 .| -044
8| 005 | —-940 | -0,02 0,32 | -043
821 Q06 | -0,35 | —0,04 055 | —045
8| 006 =044 | -0,04 0,32 - 0,14
84| 0,06 —-040 | -0,02 034 | —o/5
85| 006 | -044 -004 0,34 015
8| 006 | -044 | ~0,05 0,37 -0,14
87\ Q07 | —9033 | -004 0,24 =045
| 0,06 | -040 | 0,04 034 | 919
9| 006 | =044 | +004 0,33 | -015
19| 0,06 | <043 | ~0,04 0,34 - 05
3| 006 -043 | -002 0,35 | —0/%
2| 008 | -044 0,00 0,34 -O/l5
% 006 -043 - | - 004 035 | -0d4
¥l 005 | -0,38 0,00 0,37 -O15
s 0,08 | —g44 |-0,04 039 | —042
%| 0,05 | —049 |+0,02 0351 | —0438
7l 004 | —944 0,00 052 -0,10
%l 005 | —043 |-003 032 |—90(d5
B 0,05 | -045 |[-903 0,54 — 0%
0] 0,05 ~045 |—0,03 035 | ~-949
o 005 | -039 |-002 033 | -oA}7,
a0zl 004 | —045 |—004 022 | —0/4




Tabelka 4 g

¢

_ 403

Lol 050 0s & Os ¢ 0s V¥ Ost.
: L mmJ — —

004 |-93¢8 | 000 | 035 | -0,20

g4 0,04 | -045 0,00 | 035 | ~od4
ws| 0,04 |-044 0,00 | 0,34 | -0,/8
me| 0,05 | -044 | —0,02 0,32 | -0,42
per| 0,06 | -0,46 -0,03 0,36 —0, AT
A8l 004 | -0,45 -0,04 036 | -042
P3| 9,05 | -0,46 =0,03 0,38 —0,/2
Mol 904 | ~0AT 0,093, 0,35 | =017
M| 004 | -046 | ~0,04 034 | —044
Mzl 0,04 | -044 ~0,03 03% | -020
M3 907 |~ 045 -0,02 032 |-0/3
M| 00T | -044 =003 | 032 |-043
sl 0,04 | -047 -0,0% | 0%3% - |—0,20
Me| 004 | -04T | -004 | 035 |-0,45
Ml 004 | -045 <002 | 935 | —OUT
M| O3> |-045 -0,04 G314 -0
M3l 004 | -047 | -003 93> |-048
12d 904 | .-045 0,00 035 -014

A3
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