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1. Przedmiot badań'.

Przedmiotem badań był miniaturom; robot przemysłowy PR-02 LI-

kt6rego dwuramienna cz ci manipulacyjna zbudowana została

z nastpujących modułów:

- obrotowego ED 180 - 1 szt.,

- linicr.rych IX 200 - 2 szt.,

- liniowych :2C 321 - 2 szt.

oraz dwóch chwytaków elektromagnetycznych specjalnej konstrukcji.

7onfimradja manipulacyjnej zbudowana została na podstawie

zaIo:%ell konstrukcyjnych manipulatora do modułu technologicznego

7272.0-PlIS63, stanowią,cego z zaloenia standardowe wyposa(zenie zrobo-

tyzowanych stanowisk pras mimogródowych PS-63.

2. Gel bndań.

Celom ba ń było sprawdzenie parametrów techniczno-oksploata-

crinych czo1c1. manipulncyjnej, z punktu widzenia podstz4wo ch vyma-

ev..1111 r7nikających z zaioźonego powielanego zastosowani,, w oroboty-

o,!!anych stanowiskach pras mimoórodowych

3. Podstnwa badań.

Badania' przeprowadzono.na podstawie programu badań, stunowiq-

cepa załącznik nr 1 do niniejszego sprawozdania, w powi4z_nim z

wymaaniami normy zakładowej ET-82/LERA-018/21, „Roboty przew:20-

.1e m-02. Tymagania i badania."

t • Aparatura i przyrzĘdy u%Tte do badań.

- O' zu jnik zearowy 0...1O mm. /działka elementarna 0,01 rnrai,

me.maomierz,

- próbnik przebicia,

- se'.-undomierz

▪ uk194 sterowania PR-02/SD:.1.



5. Zakres badnA.

Zakres badali, w odniesieniu do wymagań wg p.4 i opisu badali

wg p. 6.2. programu badali /zał. 1/ został rozszerzony przez doko-

-anie pomiarów rzeczywistej powtarzalnoLci pozycjonowania oraz

rezystancji i wytrzYmalaci elektrycznej izolacji, VI czasie pr6b5

sta/aci parametrów. '

.6. Przebieff _ badąń......

6.1. Sprawdzenie rezzstancji izolacji.

Sprnwdzenia rezystancji izolacji dokonano na początku badań

1 po zakończeniu 100-godzinnej .próby sta/o6ci parametrów. Rezys-

tnncja izolacji ez(j6ci manipulacyjnej, mierzona midzy zwartymi

ze sobą wszystkimi 7.Typrowadzeniam1 we wtyku kablowym cz oi mani-

puI.,cyjnej a ods/onitymi cz6ciam1 metalowymi, w obu próbach

była wiksza od 5 Eta.

Uynik sprawdzenia pozytywny.

6.2. Sprawdzenie wytrzymalo6ci elektrpznej izolacji.

Izolacja mikAgy obwodami elektrycznymi cv,..6ci manipulacyj-

nej a oaslienic,tymi ez6ciami metalowymi, wytrzymała zarówno na

początku badań jak równiet po zakończeniu 100-godzinnej próby

stałotIci parmetrów Poz przebicia próby narażenia napiciom zmier-

nym 500 1/w czasie ponad 1 min.

UYnik sprawdzenia pozytywny.

6.3. Sprawdzenie rzeczy sto  

Sprawdzenie rzeczywistej powtarzalnoci pozycjonowania wyko-

nano czujnikiem zegarolym, na prlszczyznach zacisk6w chwYtaków

Obu ramion robota, wzdłuż osi X i Y zgodnie z P. 4.1.1. programu

badań /za/.1/, w pozycjach ramion 5 i 7 wg schematu stanowiska

/rye. 1 programu badań!.



Foniary wykonano na początku badań i po zakończeniu 100-godzinnej

próby staIofIci paraMetrcie. Liczba pomiarów dla kaalej osi wynosi-

ła 10.

7yriki ppminrów:

ramiĘ w poz. "7":

przed próbą:  Sr = ±0,015, Sy = i' 0,01 '

po 100 godz. pracy:. Sx m 1'0,015, Sy nt0,015.

rami „C" wpoz. "5":

przed próbą: Sx .2 ± 0,005, Sym,!0,01

Po 10 +0 godz. pracy: Sx - 0,01, S := ± 0,01.
Y

7yniki pomiarów gwiadczq, że powtarzalność pozycjonowania chwyta-

ków lest o rząd wielkaci lepsza od wymaganej do' obsługi prasy.

P:S-63.

6.4. Sprawdzenie stalo6ci2arametr6w.

Sprawdzenie sta/aci parametrów wykonano zgodnie z wymagania-

mi propramu brIdań /z1.1/ p.6.2.2.

Robot uruchomiono wg programu prncy automatycznej /str. 7

prog u bndari za1.1/. Jeden cykl pracy automatycznej' pro,jramu

"badawczego" -oliptalx22aramx=g1,1** 2Inxdrm stanowi odpowiednik

dwóch cykli pracy automatycznej wg programu obsługi prasy. '3

pozycji wycofanych obu ramion sprawdzany był automatycznie stan

czujników obecnaci detali przy chwytakach. T: przypadku "odczyta-

nia" braku detalu, stanowisko programowo wyłączało sig.

7a początku próby i po ok. 100 godzinach ciągłej pracy dokonano

stoperem pomiarów czasu trwania cyklu pracy automatycznej.

7yniki pomiarów:

- na początku próby s 11,8 s.,

- po 100 godz. pracy: 12,1 s.

Podczas próby 100-godzinnej pracy stanowisko wyłączyło sU automa-

tycznie 1 raz - po ok. 13 godzinach od uruchomienia istan licznika

6-
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impulsów 7786 mgkt* - zliczane 2 ipiluisy na 1 cykl pracy automa-,

tycznej!. Ponieważ nie stWierdzono wypuszczenia detalu poza

pnnktami odkładania, można przypuszczaó, że przyczynq wyLEIczenia

byl chwilowy .zanik zasilania sieciowego ukadu sterowania.

Poza tym w czasie trwania próby nic zaobserwowano żadnych niepra-

widIowaci vi pracy roboia. :lie przeprowadzano także, dopuszczal-

nych pronrnmem badań, 'regulacji prO.koElci' i amortyzacji.

Wynik próby Pozytywny:

7. Orzeczenie. .

Na podstawie wyników przeprowadzonych badań stwierdza sit,

badany robot PR-02 ETUI1-1AN o konfiguracji zgodnej z założeniami

dla zastosowania do obsługi prasy PLIS-63 spełnia wymagania progra-

mu bndań,
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Przedmiot badań tę

Przedmiettn badań Jest konfiguracja robota 134.02::aNI7,1AN dia
, wybranego zastosowania przemyslewego. Jost ona zbudowana s

' nastqpujoyeh

fU)180 . 1 sat

LX200 • s2 szt

1021 ' 2 szt

e4wytak eletroma:7netyesny SU ' 2 szt

i zmontowma w taki froo66bó :le -na wsAlnym modnie obrotowym

MD130 zameowane s4 2 7)ro3topadle wzglodem siebie ramiona

/modnly liniowe LX.2004 na ftoAen ktdryob, doczepiono 24 modar

pionowego liniowego ruolia. lokalnego nona wraz s elektronowo.

tyoznydi eliwytor.mal I.

ybrana longlIsnraeja aluty- ttto obsIn51 prasy

• ONISG2CP. W zalWzOnym eytt.10 pracy =not7zo7=c2o stMniVY

robot przenosi otal nivazy traena pUnktaMi rozmieszczonymi,

przestrzennie w oOteElmiciach od?oviadajleyn rozmieszczeniu ,

eiiment6w.sta-nowl&ca zrobotyamanej prasy PMS6361;•

Cel badad
101========

Celom- badań jest sPr Ozeaie poprawno4oi prcey,t;onEignraoji

dla wybranego zastbsowanis przemYsl000't zakresie podanym

W po

3. tgwo6leala

Pods tavVVO 61:red1enia wg zi132,,,:?_:2,11.0.13/211 p. 1.24
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4.
=====itasme

WW=anin. metrologiczne

4.1.1. Po1"tptzo1no(K1 nozycJonat 

ri 4.••44), -••••••

sY

s 0413- ara

aila

▪ powiarzainoó mierzona w plaszczynie par.

zivaej =au/ oolXr6wnolepoj Cia alerunUu

ruchu modulo T.A.2.00

cOale Sy • povtarzalno56 mierzona w plaszczy:mie pc-

zlecaj, we4la4 onsprostopadlej do eol

i przechodwcoAry6 eyometrli chwYtalm noma-

covanogo na końcu malenia

x

r

modnI67 tr.enfifrhmIll(p- .,

• Iiiodul_obrotowy ND1S0

• moday iIniO7O LX200

0. meanly liniowo MC321

n°

135, ata

32 rA4

•
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4.2;1-; t:76=1%i not tnt

70/,'12P41..01.Stif.,11, r.,

4.2.2; 192,21.alisnot el

c =.70P=A-018/211 n.
4.7

4.2.3; tn IotrcnQ

2.3.4e

u4,3434':

rcg 2:::.70/AERip..01.01/211 2.3.4

4.2;4; i::!̀trhIo56 11,7„...2..73=L7

g 70 11.9i8/121.1. p. 2.3.11 m.zy czym robot powinien

spoania6 wymaganie dotyczgfos powtarzalno:5cl pozycjcaorta

nie trt, niniojszo2o programu botl3r.1 i 1.,F;ymanasio bzdet) faava-::

nie cytrilu. procy g T1-7 04,7m1-010/211 p,.

3tanot7loko boaoll

St onosisf,:o do badań /rys. 1/ oalada oli? a 'rbbota-araz z
c.zeti storosniosą1 trzech stanowisk podavonia i odbierania-
przy- czym jadno jdat ndnesiodnifzica podajnitralddtait /0/.

ernc..40 odpoi7iodnikibm gniazda., prasy /0/1,_ trZocie odpowio

nikión raorzazynu.detail /7/. ̀J:not orais.stanowist:b podawania

, 1. odbieranie iq niertichozo przytwiordZono do stole. .!

'
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Przed7aiotom, manipulacji /detalem/ jest blacha z dwoma ot7ew3-

6i. Polo2onie blachy na każdym. stanowisku /5, 0, 7i Jost

'zawsze. powtarzalne /detal naoadhany Jost otworami na koati /0

I robota przenosi detal /0/ ze' stanowiska /5/ na sta—

nowiska /0/41 a ramie II przenosi detal ze otanoviskn 00/ ap

,stalowisko /7/.

.nehot podczas pracy automatyczaoj tytonuji sekwencje ruchtine

wg programu ule:',bneGe przez OAR 1 zaliczonego do niniejszego

- opracowania: .

6. Badania
gmesompusts

0.1. Zakres bedań,

0.2

Zakres. badali wynik* s >ohkretnego zastosowania robota

obejmuje nastoW4ca sprawdzania:

a/ spraudzenie powtarzeno:5e1 pozyojonowania Mania 2 IV,—

naganiami wg p.. 4.1.141. wYkaaaaa wg opisu badali w

p. 6.2.1.;

b/ sprawdzenie eta1o601 paranotr6i7-zgednic Zvymaganlami

wg p. 4•2.4. wykonane wg opisu badali w p. 6.2.2."

Opis bads4

' 6.2.14 '4

Powtarzalnog6 pozycjonowania sprawdzana jest metod4

poradni. NaleAy uzna4, Ze jest ono zachowana, jeżeli

robot monipniuyie detalami /hiacaa s 2 otworaai/,

anna:a blachy otworami no Stale kolki, ha każdym z

etanowlok odkladazych.
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V • oar. ,n- mile Sp sta20e1 nar,p7.1tri:),,,oN -

Robot n'als2y wIciczyć na 1C-0 b Ciwjej pracy wg zalqoac—

neco,Progrcm3. Na' popaltkn próby, palo2y zmierzyć czas

trvanta cy%ln pradyi przy uZyclu`przyrald6w.,Zapovniajr4—

zych aotcladne46 pomiare,rzQdu 0.1 s. '.21) 23, ao, 7541

pracy nalcliy sprawdzać czy 'robot u%lada actals no sta—

nowisku pedavaniai abicibozym I odbierania z narzucoul

mu doldadacielei pazyc-jonowania wgli, 4.1.1: /tan." czy

detal jest natladany na Emn1/41'

Po WO goCzlnach pracy naloty zlierzy6 czas trvanie

cykliipracy „ala spravdzonia-vy,lanania,stalsici czasu

pracy wig,, p• 4•143.

TcVforunki badań
=tr==========

Podczas baCatisnowinny by specxione vynagania zasilania

pneumaty-concgo wg pi 4.2.2. Oraz zasilania cle%trycznoga

wg p:

'Domiszcza, zie wykonyvanis nieobeenych regulacji modnitSta.

•

'8: Ocena badań
====immi=sics

,

"4111k badali nale/4 uznad za pozytywy joli badania %mln—

guracji robota przejdzie przewidziane w p. 6.2.2:

fir6by *: i%le= dodatnim:

•

.1



4

3

5

2

DE

4i!!

13145. 1 SChemOt StOnOM.3kCI

1 - moda

. 2- moduł'
3 - rnodut

KD SygnQt stertilaCV A

LX • 200 — 2 set. --:stignQty .steruj:9ce .ąC
NC 321 - 2 szt. ---sygnQty sterujące 4E

4. c _ilkkm- eieldroma9nefijc2ny EM 2szz4-sti9r2Qty sieruiqce- h i-

stonowisKo pobie.ranIc2,I.W6teraNb- oa3cevieck2ik podaidgl-de7Q:5

6

7

signowi'sko poo'opionia oatlerada
yorozda pra6y

6tOnQilti5to podapvarvo
CietQL1

8 - kdtkt" • ustc2iatą c e
9 - dek)].

odpairedwk

l'aibier4 -0G/p opvi cjr?/k MQ94225I/W

9014114X2=4.19=W

1_.



."'

PROGRAM PRACY'AUTÓMATyCZNELP

-• BADANEJ KOI:FiGURACJ14 -'•-•'

I i - 132 • C'2 - 1"). , f • I

' .A2

G2 •„.

. . 
i 3 I
1
L  ' J

t 4 i .D1

- Cl

El, Gl AMC

5 i s, D, .E2 "_
ł-

- I I

, 
. 

V4 SK-
I - 6 ii  

s 
i
i . I , O

I:  

,

t-

'T

4-'

• • 'VS4

• • C2

Ai .

id Dl,

411 D2 F'2,' G2

12.

s-  •

13

" • C2

 -t•
14.. V,4 SIEĆ"

' 1

15
• 'r

• It
16 i 

C2 A'0.SA

I-" . 1
17 
 4 

, 18 
1 

G2, F2, .1)2.,' E2

F 4
19.

VS5

-4

V5 AiY.L. SIE6/; Ti

f

41•0111.1.0POIMMOI..41P.I.a.06411 -



20 Al.(AilSK

21
wobmwill 11141101001114111016

D1, Cl ,

22 D1, Et

23 - F2, 02, D2, 02

24 I Dl, El, Fl, 01 '

25 D2, E2 _

JIIIINII•01.1•...010011.111.1111N1.4111.104111611•41111•••• meom 

I  
I V4, SK

26 — ---0
J .

airli.a.1.10.1•01.10•111.

ripm..nr.•••••••••• •••••••••••••••••molimMWMINNOM.M.NNowswiaesM,

—
28 .

IN ."...111m0A1.4...10•••••011,Ma.liONWMMINiNomMIMM411IIIIIONOMMII11•00

. 29
n 4.0go•Wim40•

30

1)2, E2, F2, 02

' Bq C2,.,
•

.4•AlweInNill• •••••M.••••• .0.0••••00saPMIMIN•

A2

31
.....0.0.41.404 .SNO•

V4 /WYL. SIMO/ it

32
O VS5

33 .

II:111

anowomme e•MOMMWO

Di, b1. , —
....0/./ 111/ModINO•10•10•106•00.1114MMID
D2, B2, F2, G2

35 - D2, C2

36 A2
..................4....

V5 /WY1,41 SIEĆ/ T1

I Ł D2, C2 —m ,

30 .A2 ,



On oygnalców"storujIcych
sTmimpft.s01,1Www.......eadwAvesoMlimmworaft.a0.0,;,.....m

A - 'ruch modulu 11Z180

Al -.obr6t zgodny z ruchom w.sksiólack zoąpra
A2.- obrót przcolvaly do,Liorunku' ruchu 1-ichal;ó7ck zega

ruch ramiCula I LX200,

Di wysonlqoic ranienia

uycofunlc ramlonla

ci" ruch r3:310niu 11 LX2Q0

Cl . wyamalgclo ramienia

Ca . wycofanie ramlenla

D, E im ruch acdtildw I 1 Il MC321.

D1, t - ruch dó acan

D21 E2 - ruch do ery

F ...pracz chwytal= I pi."

Pi chwytanie

F2 - zwalnianie'

G praca chwytam II Eli

f Cl . chwytanie

02 . zwalaisuic

procyamo.wo"pylqczonlo stonowistai114ys

sYgtial /z I czuj:114o obocno6o1 dotaiu I COD

/zomec?vaneco przy chwytaku I raoionlo/

VS 3 sygnal,z 11 czujaCza obocno4c1 dotolu 11 COD

izamccowancco przy eraytaftu II raicita/.

z

f


	Page 1

