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1. _Przedmict badad.

Proedmiotem bndan by miniaturow& robot przemyszony PR-02 iI-

TITIAT, ktdrezo dwurcmienma czifé menipulacyjna zbudowann zostada

z nastipujaeyeh modudws

~ ohrotowego D 180 - 1 azt.,
- liniownyeh TX 200 " = 2 83te,
- 1iﬁiowych ¢ 31 -~ 2 8zte.

oraz dwdeh chwytakdw elektromugnetyeznych specjolne] konstrukuji.
TZonfiruracja ezifel manipulacyjnej zbudownna zostoio no podstuvde
znXo%zed konstrukeyjnyeh manipulatora do moduiu technologicznego
NP-1-PlIS63, stonowiacepo z zazozenio standardowe wyposaizenie 2robo-

tyzovwanyeh stonowisk pras mimoSrodowyeh FPliS-563.

2. Cel hadad,

AP N N G AED UrS SNY LU R U Ak Su Gnd
7

Celem hadrd bhyZo spravdzenle parametrdw techniczno-cksploata-
crinyeh ezufel monipulney jned, z punktu widzerls podstuvoryen wyna-

#n0) vymikajeeych z gzaiozonego powielanego zastosowonia w zroboty-

monanyeh stanowiskach pras nimosrodowyeh ILiS-603.

3. Todsinwa_badai,

\
Y

Dndania przeprovadzono na podstavie programu bidad, stunoivli-
cego zaxceznik nr 1 do ninlejszego sprawozaonla, W povigz.niu z
yymareniami normy zakiadowej Z1-82/iERA-018/213 4Roboty przeuysso-

we PR-02, Tymapgania i badania.t?

4o _Aparatura 1 przyrzedy usyte do badai

~ o
- ooy A e it . S sy b VD W

- qujn1£ zexarowy O.e..10 mm. /dzintka elementarna 0,61 i/,
- meraomiersz,

- prénik przebiein,

- gse'"mdomierz

- nkiad sterowania FR-02/SD...




rezystancjl i wytrzymaZoiei elektryczned izolaeji, w eczasie prob;

stazofei parametrdw.

6. _Przebieg badan

41 po =zakoiiezeniu 100-godzinne] prddy staioseli parametriv. Rezys—

2

L4
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Zakres hadanl, w odniesieniu do wymagal wg p.4 i opisu badan
wz p. 6.2, programy badai /zaz. 1/ zostai rozczerzony pfzez dolo-

~anie pomiardw rzeczywiste) powitarzalnosel pozycjonowania oraz

»
[
- on i o= = o= av 0w -

Sprawdzenia rezystancjl izolacji dokonano na poczatlm badai

trucja izecloell eziyfed menipulacyine), miersono micdgy guartymi
ze sobg wszystkini ryprowvadzeniami we wtyku kabloiym czkéci mend.-
pnlbcyjneﬁ a odszoni¢tymi ez¢(ceiani metalowymi, w obu pribzch
hria wicksza od 5 10,

Tiynik spravdzenia pozytyrmy.

- e T B e e ons — g g g 0 s

8:2. Sprowdzenie uytrzymaZoSei elektrycmej izolacii.

Izolacja miidzy obwrodami elektryeznymi eziSel manipulscyj-
nej a odslcnigfymi ezcSelani metalowynmi, wytrszymaza zordvmo na
poczatku hadan jak rdévmiez po zakciezeniu 10C-godzinncd prdby
statofel parsmetrdw pez przebicia prdéby narazenia nopiceiem zmier~
nyn 500 V w czasie ponad 1 min. '
Tynik svrawdzenia pozytyvmy.

6.3. Sorawdzenie rzeczywistej powtarzalnosci pozycjonowunio
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Sprawdzenie rzecsywiste] powtarzalnosel pozyejonowonia wylko-
nmo ezujnikiem zZegarowym, na pinszczyznach zocilskdw chuytakow

obu ramion robota, wzdiuz osi X 1 Y zgodnie 2z p. 4.1.1. program

Yadah /zax.1/, w pozycjoch romion 5 1 7 wg schennatu stonowisla

/rys. 1 prosramm badad/. - ﬁ[
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Tonilary wykoneno na poczatku badan 4 po zakofiezeniu 100-godzinnej
préby staiotel parometrde. Liczba pomiardw dla kaided osil wynosi-
¥a 10, |
Tynikl poninrdw:
- rami¢ ;3% w poz. TV

przed prébas S_ = £0,018, S_ =% 0,01

pie Y
po 100 sodz. pracys. S, = ¥0,015, S _ =£0,015.

N
- rami¢ ,C" w poz. "Sﬁ:
prred préba: S = £ 0,005, 5,=10,01
po 100 godz. pracys 5, = ¥ 0,01, 5, = ¥ p,01.
Tyniki pomiardw Swindezg, se powtarzalnosé pozyejonowania chuytae
kéw Jest o rzad wielkodel lepsza od vynoganej do obszupgl prosy

PIIS=63.
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Sprawdzenie statosel parometrow wylkonono zgodnie z wynagonioe
mi prosromu badad /zaz.1/ p.6.2.2. '

Nobot uruchomiono ws prograrm procy automutyczneld /stre T
prngamu bndafhi - zak.1/. dJeden coykl prucy autonatycznel projra
' nbadowezego® oimwmmoolaxIzrenzhitizuitmnizn stanowl odpowiednllk
d=0ch cykli pracy sutomatyczned wg programm obsiugl prasye V
poéycji wyeof nych obu ramion sprawdzaony byz sutomatyczaic stan
ezuinikdéw ovecnoiel detali prazy chiuytcokachs W preypadlm ,odezyto-
nia¥ brsku detalu, stanowisko progromevo wyigezaio sig.

Ta poczatlu préhy 1 po ok. 100 godzinach elugzed praecy dokonano
stoperem ponlordw czasu trwania cyklu pracy antpmntycznej.
Uyniki pomisrowe
- na poczatku prévy s 11,8 s.,
- po 100 godz. pracys 12,1 s,
Todezas proby 100-~gzodzinned pracy stanowisko wyiaczy<o si¢ automa-

tyeznie 1 raz - po ok. 13 godzinaeh od uruchomienia /stan lieznika

5




-5
impnlsdw 7786 gttt -~ zliczane 2 &p@ﬁlsy na 1 cykl pracy automo-
tyezmej/. Poniewaz nie stwierdzono wypuszezenie detalu poza '
pmnktami odkiadania, mozna przypuszczac, %e praycesyns wyzaczcnla
hyZ qhwilowy'zanik zasilondia sieclowego ukiadu sterowoniao.

Toza tym w czasie trwénia proby nic zaobserwownno zadnych nienra-—
widXowoSel w péacy robota. liie przeprowadzono takﬁe,'dqpuszczaln
nych progromem badaﬁ,zfegulhcji predkoSeil 1 umortymacii.

Wynik prdbvy pozytyvmy.

7. _Orzeesenie,

Ta podstawie wynikdw przeprowadzonych badar stwierdga sile,
e hadany robot PR-02 {IININAY o konfipuracji zgodne) z zazoloniomi
dla zostosowania do obsiugl prasy PliS-63, speinia wyncgania nrogra

mz badad.
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