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1. Wstęp.

Podczas badań prototypu robota_IRb-60 /nr fab.1/84/ ze zmodyfikowanymi napę-
dami ramion w osiachoCiestwierdzono,ie dla osiati.49 czasy t są mniejsze i

• P
dla osi oC, czas,th jest mniejszy od yymaganego.normq zakładową. Ponadio po
zakończehiu: badań 'stwierdzono zdeformowanie śruby kulowej w osi. ck
Po, wymianie zdeformowanej śruby kulowej przystąpiono ponownie do badań tego
samego robota. W trakcie próby 150-godzinnej:pstuilo uszkodzenie silnika

1T'OSi 1) oraz kabla spiralnego /ziamanie/: •

Badania przerwano, a uzyskane" wyniki podano w sprawozdaniu nr rej.5402.

: Po usunięciu w/w usterek przeprowadzono powtórne badania:
- spr. czasów rozruchu i hamowania,

- spr. pozycjonowania,

- spr. sztywności.

2. Badania

2.1. Sprawdzenie czasów rozruchu /t
p
/ i' haMowania /t

h
/

'Sprawdzenie wykonano zgodnie z ZN-82/Mera-018/245 pkt 4.2.8.3.
Wyniki przedstawiono w poniższej tabeli oraz załącznikach nr 1 i 2.

r.
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.czasrozruellu . jak i czasy-

hamowania t
h 
W obydwu kierunkabh są" mniejsze Od wymaggnych w ZN., Wcelu Wyjaś-

nienia przyczyn tej niezgodności wykon'ano 'następujące próby:,
1/ zmniejszenie ograniczenia prądowego sterownika osi OC,
2% ustawienie ograniczenia prądowego najmniejszego dopuszczalnego jeszcze
• przez inatrukcję fabryczną- i zmiany pólożenia przełączników w platerze/ .
S
2* S3 /alternatywa.A- powodująca zmniejszenie wzmocnienia pętli pozycyjnej
oraz 'przełączników S

1' 
S
4. 
/alternatywa E - powodująca zmianę charakterystyk

przetwórnika parabolicznego.

3/ porównanie, prqdów robota IRb-60 produkcji ASEA oraz robota z modyfikacjami
w osi oć i 'a.
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Wyniki prób:

'ad.l.

Przez zmniejszenie ograniczenia prądowego uzyskuje sig dłuższe czasy rozruch
Zbliżenie tych czasów dolgartości podanych w ZN następuje dopiero przy. .
nastawieniach ograniczenia prądowego znacznie-poniżej 18 A. Ograniczenie
'prądowe poniżaj najmniejszej dopuszczalnej przez instrukcję fabryczną .
wartości 18A powoduje zmniejszenie udźwigu robota. Uzyikanie zgodności
z normą tym sposobem należy uznać za niewłaściwe. .

ad.2.

Przez ustawienie ograniczenia prądowego na najniższą dopuszczalną wartość
18 A przy jednoczesnym zmniejszeniu wzmocnienia pętli pozycyjnej /alternatyw.
A przełączników S2 •i 53 na platerie/ uzyskano czasy rozruchu 0,20 s i 0,32

i czasy hamowania 05 s i 0'03 B. Nie uzyskano zatem poprawy. Przebiegi prze

stawiono na załączniku nr 3.
Również przestawienie charakterystyki przetwornika parabolidznego 13i:załącz-.
nikami S .S4 nie wplywa znacząco na zmiany czasu rozruchu.1 

ad .3.

Dokonano porównania przebiegów prądów osi , robota IRb760 produkcji ASEA

i robota badanego w tych samych warunkach pracy, /robot nieobciążony, pręd-
kość 1,3 %, ten sam zakres ruchu!. Wyniki podano na rys. nr 1. Przy założeni
identycznych charakterystyk /moment na wale w funkcji prądu twornika/ silni-
ków w-robocie ASEA i silników WAMEL, co teoretycznieba miejsce - mniejsze

wartości czasów rozruehu i hamowania można tłumaczyć mniejszymi oporami
mechanicznymi w robocie zmodyfikowanym.

Reasumując należałoby przyjąć, że korzystne skądinąd zjawisko zmniejszenia
oporów mechanicznych w zespole napęaowym osid.4.1 uzyskane drogą modyfikaćji
mechanizmów przenoszących napęd, zmienia parametry rozruchu i hamowania osi
robota IRb-60 w porównaniu z wzorcem ASEA, na podstawie którego powstała Norm
Zakładowa.

2.2. Sprawdzenie sztywności

Sprawdzenie sztywności wykonane obciążając robota w aodatnim kierunku osi 04C
i ujemnym kierunku osi momentem o wartości od O do maksymalnego.
Do pomiaru ugięcia /sztywności/ osi robota /odchylenie od poIożeriia przy ob-
ciążeniu 'żerowym/ użyto czujników- zegarowych o zakresie do 10 mm i działce
elementarnej 0,01 mm. Pomiary wykonano trzykrotnie dla każdej osi.,
'Wyniki pomiarów podano w tabelach A i Z.

Zestawienie średnich wartości ugięć /sztywności/ podano w tabeli nr 3
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Dla obydwu osi .06 i G 'średnie wartości "sztywności w badanych 'kierunkach
są zgodne z wymaganiami ZN.

2.3.. Badania powtarzalnOści'Pózycjonowania

Badanie wykonano zgodnie z p. 4.2.10 ZN dla pięciu 08i robota.
średnia prędkość ruchu wynosiła 75 %)pvisdkość, najazdu na punkty pomiarowe

0

1,5 5'0 prędkości maksymalnej. Robot obciążony był ciężarem 60 kg, a pomiary '
dokładności pozycjonowania wykon-ano przy użyciu czujnika zapasowego o zakre-
sie.10 mm i działce elementarnej 0,01 mm.
Pomiary wykonano dl-a 120 cykli licząc od rozpoczęcia pracy robota, tj.-przez
12 h /czas jednego cyklu ok, 6 min/. Wyniki pomiarów podano w tabeli 11
oraz na rys. 24. 6.
POwtarzalność pozycjonowania mieści się w granicach określonych ZN.

3. Orzeczenie
•-.

Biorąc pod uwagę wyniki badań ujęte w sprawozdaniu nr rej. 5402 oraz w,
niniejszym sprawozdaniu stwierdza sig, że w zakresie przeprowadzonych spraw-
dzeń parametry prototypu robota IRb-60 -ze zmodyfikowanym mechanizmem
przenoszącym napęd ramion są zgodne z wymaganiami ZN-82/MERA-018/226
z wyjątkiem:
'- czasu rozruchu t hamowania t

h 
w obu kierunkach dla osi .6P

-4. Wnioski

Ze względu na to, te zbadano tylko I egz. robota zmodyfikowanego i uzyskano
wynik formalnie negatywny w odniesieniu do czasu rozruchu i hamowania osio6
uważa się" za celowe wykonanie serii informacyjnej 5 robotów IRb-60 o zmody-
fikowanych mechanizmach przenoszących napęd i poddać je badaniom wg tego
samego programu.

.\Na podstawie uzyskanych wyników ra5 badanych egzemplarzach podjąć decyzje
W sprawie ewentualnych zmian wymagań w NZ dla robotów.'IRb-60 •z• 'modyfikacja-
mi w osiach .1,- i



Pomiary szipnosci 0.51 0C-+

Tabela I

Lp .
M 84 6/1 Ba Ba B3 133

Aim
. _
rnm

.
fad.10-3

.
mm raci,10-3 mm rac1.40-3 mm raci.40--

11 0 0100 010o 0100 0100 0100 0100 000 0100

2 13 0144 0112 DM 0142' 0,44 ME 0441 D142 
43 482 Di3.7:0130-0,35 0,30 0,35 0130 D35 0,30

4 365- 4,40 4124 4,50 4,30 1,51 4,3/1 ' 4,47 4128

' 5 547 2,05 4176 2101 4177 2,02 1,16 2,01 /1,77

6 730 2,64 2,33 2,55 222 2,54 VS 2 5G 2,23

7. 597 - 2,24 A195- 2,20 4,90 2,15 AP( 2 2,0 4190

8 365 4,76 4153 4,70 /1,48 4172 AM 4,73 4150

9 482. 0,G2 0,54 0,55 0,48 0,5E 0,45 0,56 0149

40 73 0,30 0,2.6 0,25 01 2.2 - 0122 OM 012C:7 0123

44 0 +0107 0,06 '-'0102. 0,02. 0,0o. 0100 0103 003



Porniar.g 5Ztyhtnaci os; e-

-Tabela 2

Lp,
M 134 B4 62 62 133 B3 (3-k

,
.(3.r.

Nhl mm !Weki' nim tod-I0-3 mm vuad.10-3 rnm rod-.40-

4 0 0100 0100 0100 0100 0100 0100 0100 0100
2 S2,5 0,44 0,4/1 0,42 0,45 0,4'1 0,17 0112 0,45
3 276,0 0,31 0/42 0,36 0,95 0135 0,44 0,35 M4

I 935,0 0,G4 ąso oi Go 0,75 0162 0,77 0,62 0177
5 60010 4103 4,29 4105 4,34 - 4)40 4,37 4106 4,32
G 764,0 4,28 4iG0 4125 4,56 4,24 4155 4,2() 4,57
7 925,0 4,60 ' 2,00 457 496 4150 4187 4,56 4,95
8'764,0 4,50, 4,87 412 4,77 ' A14.5" 4,84 4,4G 4182

' 

9 E,00to 4,35 4169 4130 462. 4,25" 4,56 4,30 4162
ilo 138,0 4,23 4151 4,20 4150 4145 4,44 4,19 4119

4/1 2.70 0,84 4,04 0,70 0,97 ' 0,78 0,97 0,7'9 0139
42. 92,5 0,3G 0,45 0135 D(141 0,33 0,41 0,35 044
43 o o,o2 0102 0102. 0,02 op 0104 0,02. (9,02.



Poro' itmat-fie .52±9koiości z higmaganiarni
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Tabela 3

Przemieszczenia CrQd .A0-3.3

0:5 0
Wg. ba dclvi • wg zN

Ob ciciienit.
o nj_gi na t r) ii zm od_5pkoplany o

±
V

p
-I+ ii

4

_ I
11

+ g
ii

O

g 
-

407 0147 0,41 0145 0,50 0140

400Z .2,30 2,05 A,95 2180 2160

aś QC
O

4010 014G 0142 Di SO 0150

4002, 2,41 - 2,23 2,$o 3100 •

8



isłpro vckerńe pohitorza /nos' vo61 JR b -60
6itto 4

0:5 Os t

3

G

7

8

5

40

/14

A2

45

Al

AS"

4(7

/17

45

20

2A

22

Vi

0,00

Olo 6-

01 0i

0101

0105-

0105

0106

01/10

0107

010'1

olo

Oto?

0141

010
oio9

oi0,9

°14o

„J/12

01/1/1

o1 12.

0111 Ą

0144

000

-Q03

- 003

O,05

0.4

- Qo4

- 004
- Oto 2

0 o0

* 0 05"

- 0,03

-

Ot00

- otOG
- 0105
-OLVĄ
-o.01

- 0"0 "2

-0108

-0

- 014, O

-O 44

0(41

-0(42

0100

o05-
0108

ot 05-

01/10

0,40

0144

0)4,/1

oi44

0110

O 05

010C'

401

OtOG

oto G

0101

0107

oto5

0107

0105

0104

oto 2

0,00

t9

0(02

0103

O OG

0(01

0109

q0q

10Ot
011

0140

0145-

01A o

ocis-

01/1,

rf

014

Oi4

01 2.4

0125

0124

0100

- 0105-

Q(03

0 O8

-008
-0140

_ 01.4a
-0147
_ 01AG
-Q"42

-0,48

-0124

- 0125

-01 2.4

-01 27'

o)3o

- O taB

-0,30

-QI, S

ot3o

Ci ł €3

- O 359



Tabeika 4

O e •Os.t Os
,
12 tr 0ś i

Lrnm3

26

27

2$

29

30

34

32

33

34

35-

3G

37

35

35

40

41

42

13

44

45

46

4q

LIS

sto

01;2_
0,43
0143
ot4 5

0 43

4 6

0,/14
c 43

O AG

O /13

O

O 42
0142

i42

142

0,42.

0145

0142

0113

0(41
0145"

0145

0(44

0E1.4

-0142
-0143

-0144

0145-
-0)45-

-0145
-0)47

-0117

-0116

-0(12

-0(4g

-01 2.o

-0120

-0124.

-0122

-012o

-0(24
,0123

-q25-

-012G

-0126

-o128

-o12.49

f 0)00

Ot Oif

0104

Ot05

Ot 00

--- 0102

- Ol0
- 0104

-

-0(04

- 0L04

- Oto 3

- 0[05

Ot o7

-0[07

-0t03

OtOo

--A40

CIA O

-001

--0t00

-0140

-0(01

O 22

0124

0125-

0,27

01 25

0)27-

0,25

012.G

0)27
0133

0/2.8

0134

0,30,

0, 2

.036

3G

030

033

0134

0134

0[52

0132_

0,34
0,50

-01

-0140

-0142

-0146

-Met
-0119

-015o

-0)So

-01413
-0149

- So

-0" -I1 ,

0(5_o

-0118

-01.44

-6145

-0145

- 0)44

- 0139

- 0144

0140,0

-



7abe.1icq 4

5-locrz. etract

oś e oś (P 0:s t
C rnm

54

52

63

5-4

5-5-

5-6

57

5-

59

Go

G4

62

63

65-

66

0145

01 AG

4.5"

01 49

0146

01A3

01 /1

o 42

0)41

0)42

042

040
/12.

o A2

040

040

0,4o

0,40

009

040

40

4/1

009

Oz,

-0,2 T

-0,30

--01N

-0130

-0132

-0134

-0,33

-0134

-01321

-0,34

-0131

-.0135

-0136

- 0,35

-0,44

- 01/12
- 0107

- 0)09

-0140

- 05"

-

°IO C'
0100

0(09

-

- 01 0,9

- 0(09

— 0144

0(00

ol4 o

— 0144

- q°9
— 0,08

3— O o

- otto3.
-ot 03

-10103

-(904

— 0108

01 33

0(32

0130

0133

0133

0,34

0)31
012g

0131

0,32

0,32

01 344

0,31

01 3z1

0135-

0,32

0134

0139

0,35'

0,35

0,35

0134
0,34

0,35

0,33

-0112

-0145

-0,4 Li

-0,38

-0,363

-0,90

- 0,90

0/37
-.0138

-0132
- 0134

-0133

-0128

- 0126

olZ3 

- 0123

- 01 2.G

-,o12

- 0,25

- 0123

- 0124

- 0,22

- 0122

- Op/ i

- 611



labelka 4

0 04, ot

vyikvi

77 006
T8 O40

79 0107

80 0107
134 00.5-

82. 006

83 00G

81 00G

6; o DG

86 006
Fr 007

BB oG
gs 006

90 00C
m O G
32 0 0 8

(53 0 06

m 05

55- 0,0?)

O OT

r 0 01

5s3 005

55 CIO 5

400 o o 5

o1 0 05-
Aort o (0.4

-.0(04

-o14 0 -0,07

-0, 1 -0/02

-0134 -0102

-04.0 -0,02

-03,5 -01o4

-MĄ -0(04

- 0)10 -0102.

-0144 -0,01

-0,44 -0,05-

-0135 -0(04

-0,04

-0,44 010/1

„-0143 -OM

-0,43 -0102.

000,

-0143 0,04

-o,35 (9100

- Of 0A

—0,41

— 0/44 ol o o

-0143 oi O3

- 0,4 5 -0103

-0195. -0103

-0,39
-0145 -130A

0133

01 3G

0,34

„ VI

0)32.

0,35"

0132

0134

0)31

0137

0,31

0131'

0,33

0,31

0135'

oi34

A 35-
Q C

0,39

01 31

0,32

0,34

0132

0135

0)33

012,o

- 0149

-

-O 4z1.

— 0,43

—0145

-0144
-o1/15

--Ail 5

—0114

—0145

,_o149

—0145-

-0145

—0145-

-01/13

-0142

-0148

-01401

—0145

—01/1

- 0(49

- 0110i4
— AAA



-Tabelka 4

Le o

403

404

405

Ao6

AoT

Aoa

Aoo

mo

A41

A/12.

443

444

415-

/14

Aft

/145

A.2o

.0 O

OA

01

O 05

O O G

0101

0 O 3

0 O 41

O Oz!

004

0107

007

010

O 04
0104

q° S

- 

-„

-

- 0,44

-0,14

-0,4 G

- OI L.15

-0116

•-0197

- 0,44

- 0115-

-0,44

-

-0117

- 0,4 5-

- 0)17

0 0 o

0)00

0 O0

-0102

-01103

-0104

-0103

-0103.

-0)04

-0103

-002

-0103

-(910S

-0104

-0103

%9100

0135-

0135-

01 31

01 32.

°1 3G
0)36

0138

0135" i

0)34

0138.

(9132

0132

013 3

0/35-

0136-

013il
0133

0135"

- 01 2.0

- 0 14 4

-014S

-o,42

-01,17

-01/12.

-0147

- 0120

- 0143

- ovr3

-0)2.0

- O45

-O Ari

-0144

713



CA,1

,
e NcorToe(i

, m. ()biok9konai4, p

J

ht gore

104, O

praćdjw i 5-tanie 3-łattiQpir yato.ła ,-(Rt)-(o d w

modidtkaciami 12.5is 01 i (9.

rat-h 1)1',70:Iiłt

przeKe9 prad dla -(c.a?o.ła. rr5Eią
- - - - mod,. fikaceiarm: 0)-{- oć. 0

^

ni-di Oc eirt,t,

f7,5Eg OVa.2

E9

Y11

1111b.-



i.............. ........... ................:

• 411MINIUMB•••••11111 411•411....•

raturam.. mr7:wArptr  --zmatsinis nraninnirmi 
 i r•Itunnu r phi: 

1•••••••• • • • • • ••• ••
••••••••••ir ................ •
0•••••••••
• •• •  

ingiminuni•::•••• •••••• ..... ••111 ••••• • •••• • • • •• • • • • • • • S • •

 :11 

..1-r-rn-•



  •••• .4":"..1:111:::

 : 



0.• OOOOOO 441 .... ••••••••

SIISSIMI!:: S S 

 111•3111111:11111111:1•111
1 1:1 

s 
 •••••111TIMMIIM /WM _ O

HRH
  RUM
 n•••••••:



 481Ranszss:  

•":

  ................................................ 1.U..0000000000,10..00000.0000.0

 •••:;i  

Ng

 "MM 

P E& ::::::::::::00000.0:"" 

 :Ni:MUF  

..11:0•28.0 .1::::__ _ .900 :::: .0  

  ss::•: 
:Hu

  ........

ii iglatir..."9



  synassmssussossiiiissussum  ts::psss 
 wrn::  
 WISS••131411::31111:11:1111:MII:111

 s 
 ussummismsmusissuismrs-ussihni..mismssussui

  •••-:
••••••••••••••••••••••••••••••••••.•••••••••••••:: ••••••••••••••• gew•••••••••••••••.........004•• •••••••••••••••••••ambarl

FONVONNEMONEWNS WONNE ONSONNWOOSSONSEI. MESSONI

 .,e2r 
wy

  1
 I '41:11/1.1i ::d MIS 
11111!11•111111111:111iSIIIIMS11111•1"•1111:111111111111•1111:31SSIIMS
IS 

I. JUSSIS

 .1

  :1111:11.1iff

 "1111111111

 lidipussrssiiiiissuprrimmussru ussiiiii111111
 „.......:

  : .. s...

 'Is 411.11 ...... 

 s :Ain  mmmi

 ...r. "i mussms

  d% S 111.
  sIFESI
  .6.11

 ---5,111111::31L...i ii:m:32111d


	Page 1

