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Angliza deskryptorowa
ROBOT¥ ERZEMYSZOWS? } BADANIA

Analiza dokumenfacyincx

W sprawozdaniu podano opis konfiguracji stanowisk badawczych
zakres ich zastosowania oraz wykaz rysunkdéw dokumentacji
konstrukcyjnej.
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Tytuly poprzednich sprawozdanh "~
RP28 zad.2.1 Opracowanie metod pomlaru oraz wykonanie projektu
wstepnego stanowiska do badah przestrzeni roboczej
powtarzalnoSci,pozyc jonowania,doktadnoéci odtwarzania .
zaproponowanego toru ruchu oraz StaroSci parametrdw’
w c¢zasie - nr rej. 5854
zad.2.2 Opracowanie mejod pomiaru oraz wykonanie projektu
wstepnego stanowiska do badah serwomechanizméw - -
nr-rej. 5898
zad.2.3 Opracowanie mebtod pomiaru oraz wyKonanle projektu
wstgpnego stanowiska’ 3o badan sztywn0801 Zawarcie
- wstgpned umowy wdrozeniowej. ~ nr rej. 5927
zad.2.4 Okreslenrie podstawowycn rozwigzad i paramebrdw
aparatury pomiarowe] KEM do badan zakldcalno$ci robo-
. téw - nr rej. 5909
zad .%.6 Opracowanie meoodyxl pomiaru powtarzalnodcl potozenia
~ zerowego,czedci manipulacyjnej roboba niezbednego dla
wyﬁorzystanla réznych funkcji robotdw przemysktowygch.
nr rej. 6007. . -
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1. Wstep

Praca wykonans w ramach zadania 3.4 celu RP28 CPBR 7.1 obejmuje doku-
mentacje konstrukcyjna stanowksk do badan robotéw przemysiowych -

nr arch. 4921.

Dokumentacja konstrukcyjna sktada sig z dokumentacji stanowisk badgwe-
czych oraz dokumentacji urzgdzel pomiarowych wraz z opisem technicznym.

2., Zakres zastosowania

Opracowane stanowiska pomiarowe i urzadzenia tworzg nowoczesne stano-
wiska do badania robotéw przemysiowych w zakresie n/w parametréw:

- przestrzeld robocza

~ powtarzalno$é potozenia zerowego

- powbtarzalno&é pozycjonowania statyczna i dynamiczna

~ dokYadno8é odtwarzania zaprogramowanego toru ruchu

stato8é parametréw w czasie
szbtywnosé

- predkosé i przyspieszenie

~ c%as rozruchu i hamowania

— napiecie pradnicy tachometrycznej uktaddédw nap€dowych
prad silnikdéw nap€dowych -

przeregulowanie 1 amplituda oscylacji sygnatu predkodciowego

~ odporno$é i wytrzymarosé na zakidécenia elektromagnetyczne.
3. Opis konfiguracji stanowisk badawczych

W skiad opracowanych stanowisk badawczych wchodzg:
- stanowisko pomiarowe I -~ do badania przestrzeni roboczej i powtarzal-

\

noSci potozenia zerowego

—~ stanowisko pomiarowe II —~ do badania powtarzalnodci pozycjonowania
statycznego i dynamicznego



- stanowisko pomiarowe III ~ do badania sztywnodci

aparatury i urzgdzehd na stojaku SUM-R wspbipracujacy z w/w
stanowiskami pomiarowymi, z mikrokomputerem IBM-PC/AT i autonomiczng
aparaturg pomiarowg, uzywang w badaniach oraz z opracowanymi urzg-—
dzeniami pomiarowymi ~ do badania pozostatych parametréw wymienionych

- zestaw

-3

w punkcie 2
~ zestaw glowic pomiarowych:

gtowica do pomiaru siity GPI1F

giowica do pomiaru przemieszczenia z jednym czujnikiem GP-1L

giowica do pomiaru przemieszczenia z dwoma czujnikami
gtowica do pomiaru przemieszczenia z dwoma czujnikami wizyjnymi CCD
i jednym czujnikiem indukcyjnym GP-2W1L

~ zestaw urzgdzefi pomiarowych
generator impulséw GzZI23

generator zaklécell sinusoidalnych GZS50

sieé sztuczna US13

adaptowana sieé sztuczna SMZ-6

przystawka do symulacji zanikéw w sieci 3~fazowej UPOY

urzgdzenie zabezpieczajace UZ25

wizyjne urzgdzenie pomiarowe

Na rysunku 1 przedstawiona jest podstawowa konfiguracja stanowisk
badawczych. Przyjeto nastepujace oznaczenia:

1 - segment sztucznej podiogi
2 - kolumns

L
4
5
6
7
8

9
10

11

12
13
14
15
16
17

i~

tuleja przesuwu dokiadnego
sanie pomiarowe

prowadnica sah

prowadnica @ 30x400

prowadnik pionowy

zacisk kolumny

tuleja gidéwna

tuleja zaciskowa gtéwna
stup kolumny

podno$nik

prowadnica pozioma

‘zéspbl brzesunigcia i obrotu
giowica sitowniks

EX zespdt koka przedniego

wdzek

GP-2L

v
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- gtowica do pomiaru sity GP-1F

- czop regulacji wysuwu

- tuléeja obrotu

-~ gtowica czujnika GP-1L

- rama szafy

- zespdl sterowania i sygnalizacjl

— niernik przemieszczenia WMG-10

~ przyrzad pomiarowy BGT-233.C.6

- monitor ekranowy Neptun 156

- zestaw urzadzeh mikroprocesorowy MSA-80

1

zestaw pomiarowy f-my CAREX

Dokunentacja konstrukcyjna stenowisk badawczych -~ wykaz rysunkéw

4.1, Dokumentacje¢ konstrukcyjng tworzg nastepujace rysunki

4,1, Btanowisko pomiarowe I

segment podiogi

kolumn§

tuleja przesuwu doktadnego

nakretka

korpus

pokretio

sanie pomiarowe

sanie dolne

sanie gbérne

piytk sanek

gatka przesuwu

piyta mocujgca
blokada

prowadnica diuga

-3, P
wspornik czujnika

pokiétio przesuwu dokiadnego
prowadnica krétka

piytka przesuwu I

piytka przesuwu II

prowadnica saé

element mocujacy

element poziomowania kolumny

6038~0.1
60358-1
60382
6038-3
6038=3+1
6038-3.2
6038~3.3
€0 38-4

60 38-4.1
605842
60358-4.3
e058~4., 4
6038-4.5
€038-4.6
6038-4.7
60%8~4.8
6028-4410
6038-4.9
6038-4.11
©038-4.12
60358+5
60258-6
6038-7



stopka
wkret dociskowy
zacisk kolumny
wktadka cierna
piytka
gxowica
tuleja gtdwna
blachownica
tulejka
siedzisko

tuleja zaciskowa gidéwna

stup kolumny

mocowanie czujnika WID-10

wktadka wymienna

element samocentrujacy

4,2, Stanowisko pomiarowe II

stanowlsko pomiarowe II

ostona

prowadni¥ czujnika
tulejka wsporcza
tarcza

sprg¢zyna dociskowa
sprgzyna osiony
pokretito
piericied ostonowy
nakretka specjalna
miseczka sprezyny
gniazdo

wspornik czujnika
podkzadka

tuleja obrotu
blokada uchwytu
uchwyt tarczy
tulejka

prowadnik pionowy
tuleja

kgtownik

prowadnicg

6038-7.1
6038-7.2
6038-8
60358-8.1
6038-8.2
6058-8.3
6038-9
6038-9.1
6038~9.2
6038-9.3
6038-10
60358-11
60358~12
6038-13
©60358~-14

6038-0.2

6038~0.2.1.2
8628-0.2.1.3%
6038-0.2.1. 6
60358-0.2,1.4
6038-0.2.1.7
6038-0.2.1.8

6058-0.2.’].9‘

6038~0.2.1.10
6058"002./‘ .,I/I

@ 38-0.2.1.12

6028-0.2,1.13
6038~0.2,1.14
©038-0.2.1.15
0038-0.2.1.16
60%8-0.2,1.17
6038-0.2.1.18
6038-0.2.1.19

6058"‘0.2 .2
6058"0 02 o2 ./l

e038~0.2.2.2

6038%0.2,3;

8

A\l



sanie' przesuwu poprzecznego
obejma °

piytka’

czop regulacji wysuwu

CZOp

tuleja

blacha

docisk

4.3, Stanowisko pomiarowe ITI

, za£hnw1n¢1.
zespdt meeewenia sity

wozek
podnoénik
podktadka
tuleja &ruby
wpust tulel

“tuleja gidwna

$ruba

nakretka gitéwna

koto zebate walcowe
koto zgbate walcowe
czop krétki

korba napedowa
tulejka

ramie

rekojesdé

sworzen

wspornik przekiadni
przektadnia stozkowa
zebnik'

tuleja

obudowa

zespdl przesunigcia i obrotu
listwa’ zebata
obubBowa tulei przesuwu
pokretio napedu kota
blacha boczna
wktadka cierna

uchb’

tulejka blokady

6038-0.2.4

6038-0.2.4.1
6038-0.8.442
6038-0.2.5

6038=0.2.5.1
6038-0.2,5.2
6038-0.2.5.%
6038-0.2.5.4

60328-0.3%
60%8-0.3.1
6038-0.3.2
6038-0.3.2.2
6038-0.2.2.3
6038-0.3.2.4
6038-0.3.2.5
60358.0.3.2.7
6038-0.3.2.8
6038-0.3.2.9
©6038~0.%2.2.9.4
6038-0.3%.2.12
6038-0.%.2.13
6038-0.%.2.13.1
6038~0.%.2.13.2
6038-0.3.2.13.3
6038-0.%.2.158.4
6038-0.%.2.14
6038-0.3.2.15
6038~0.3.2.15.1
6038~0.3%.2.15.2
60238-0.3.2.15.3
6038-0.3.4
6038-0.3.4.1
6038-0.3.4.2
60358~0.%.4.3
60%58-0.3.4.4,
60258-0.3.4.5
6038-0.3.4.6
6038-0.%.4,7

9



wspbrnik kola zdbatego
sworzeh kola zebatego
tulejka

koto zebate
sworzeh obrotu
siodto

tulejka trzpilenia
trzpieft blokddy .
ostonka kota

tuleja prowadzgca
tuleja obrotu
prowadnica pozioma
giowica sitownika
obsada tulei I

tuleja widexz

sworzen

podstawa wspornika
wspornik I

wspornik IT

obsada tulei II

tarcza

pokretto sitownika
zabezpieczenie obrotu
widty

zespdt kota przedniego
dyszel

Ygckhik

widelec!

sworzen

tultja koxa

koto

opona

przetyczka

tuleja

zespbt podnoszeniy kb
sworkef

wahacz

o8 kot

tacwnik

€0 38-0.%.4.8
60%38-0.3.4.9
60%8-0.3.4.10
6038-0.3.4,11
6038-0.3.4.12
6038-0.3.4.13
6038~0.3.4.14
6038-0.3.4.15
6038-0.3.4.16
6038-0.3.4.17
6038-0.3,4.18
6038-0.3.4.19
6038-0.3.5
6038-0.3.5.1
6038-0.3.5.2
6038=0.3.5.3
6038-0.3.5.3.
6038-0.3.,5.3.2
6038-0.3.5.%3.3
60%8-0.3.5,6
6038-0.3.5.7
6038-0.3.5.8
6038~0.3.5.10
6038-0.3.5.11
6038-0.3.6
6038-0.3.6.1
6038-0.3.6.2
6038-0.3.6.4
60 38-0.%.6.5
603%8-0.3.6.6
6038-0.3.6.7
6038~0.3.6.8
6038-0.3.6.9
6038-0.3.6.1
6038-0.3.7
6038-0.3.7.1
6038~0.3.7.3
6038-0.3.7.6

6038-0.3.7.7
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tuleja bsi °
popychacz
pokrétio
jarzmo
obejmh
Ygcznik

S$ruba dwustronna
gruba

4.4, Stojak pomiarowy SUM~R

schemat potgczeh elekbtr.stojaka
tabela potaczehh elektrycznych stojaka
wspornik koka

wspornik

pokrywa

ptyta wyrdéwnawcza

piyta maskujaca nri

ptyta maskujgca nr 2

uchwyt mocujgcy kasete MSA

wspornik uchwytu

uchwyt

piyta maskujgca nr %

zespbi sterowania 1 sygnalizacji ZSS
piytka czotowa

ptytka czbiowa - projekt opisu
wspornik

ptyta maskujgca nr é

ptyta makkujgca nr 4 - projekt opisu
zespdx obwoddw zewnetrznych i zabezpieczeh Z07Z
piyta gbrna

piyta gbérna - projekt opisu

ptyta dolna

tuleja dystansowa I

tuleja dystansowa II

wspornik przekagnikéw

wspornik zasilacza

pbdika

listwa pdiki

listwa oporowa

listwa zabezplieczajaca przewody

¢

& 38~0.3.3.9'
603%8-0.3.7.11
608 ~0.3.7.12
6038-0.3.7.2"1
6038-0.3.8
6038-0.3.8.1
6038-0.3.8.2
6038~0.3.8.3

6038-0.6
6038-0.6.E
6038-0.6.1E
60%8-0.6.1
€038-0.6.1.1
6038-0.6.1.2
6038-06.1.4
60%8-0.6.2
6038-0.6.3
60%58-0.6.4
6038~-0.6.4.1
6038-0.6.4.2
6038~-0.6.5
6028-0.6.6
6038-0.6.6.1
6038-0.6.6.1.1
6038-0.6.6.2
6038~0.6.7
6038-0.6.7."
6038~0.6.8
6038-0.6.8.1
6038-0.6.8.1.1
6038-0.6.8.2
6038~0.6.8.3
6038-06.8.11
6028-06.8.21
6038-0.6.8.26
6038-0.6.9
6038-0.6.10
6038-0.6,.11
6038-0.6.12

M
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katownik mocujacy piytke maskujgcg nr 4
wspornik ptyty PG

ptyta gniazd PG

piyta gidwna

listwa czotowa

stojak - wykaz elementdéw i podzespoidw

4.5, Zestaw glowic pomiarowych

gtowica do pomiaru sity GP-1F
trzpied sitownika
tulejka
piyta mocujgca goérna
sprezyna

rowadnica
riyta czujnika
giowica czujnika GP-1L
ostona
prowadnik czujnika
tulejka wsporcza
tarcza

sprezyna dosiskowa
sprezyna osiony
pokretio
pierscieir osionowy
nakretka specjalna
miseczka sprezyny
gniazdo
wspornik czujnika
podkiadka

tuleja obrotu
blokada uchwytu
uchwyt tarczy
tulejka
giowica z dwoma czujnikami GP-2L
koinierz mocujacy
wspornik

ciggno duze

ciegno mate
tulejka
sworzen

60%38-0.6.13
&0 38~-0.6.27
603%8~0.6.28
6038~0.6.28.1
6038~0.6.29
bez numeru

60 38-1
6038-1.1
6038-1.2
6038-1.3
6058-1.4
6038-1.5
6038-1.6
6038-0.2.1
6038-0.2.1.2
@ 38-0.2.1.3
60328-0.2.1.6
6038-0.2.1.4
6038~0.2.1.7
60%8-0.2.1.8
6038-0.2.1.9
6038-0.2.1.10
6038-0.2.1.11
6038-0.2.1.12
6038-0.2.1.13
6038-0.2.1.14
6038-0.2.1.15
6038-0.2.1.16
6038~0.2,1.17
6038-0.2.1.18
603%8-0.2.1.19
60358-0.4
6028-0.4.1
6038-0.4.2
6038-0.4.2.1
6038-0.4.2.2

6038-0,4.2.3
6038”0 oul‘oaol’l‘

M



koipak

podkladka specjalna

zadlepka

statyw

tgcznik statywu
giowicg statywu

talerzyk czujnika
sprezyna centrujaca

oprawka czujnika
ostona czujnika

trzpiefr czujnika
gniazdo

suwak

pbdika

zamek

dzwigar sitownika

trzpiefA blokady

priyta mocujaca dolna
podktadka kulista
gtowica pomiarowa GP-2W1L (zalgcznik 5.7.2)

korpus

piyta suporitu
suport

tarcza mocujaca
piyta

zacisk

listwa

tulejka

nakretka tulejki
wspo%mik
prowadnik

tuleja

Sruba

trzbien

nakretka

blokada czujnika

tulejka reflektora

wspornik
przyrzad
zacisk przyrzadu

60358-0.4.5

60358-0.4.4

6038-0.4.5
6038-0.4.7

602%8-0.4,7.1
6058"’0 o4o7c2

6038-0.4.8
6038-0.4.12
6038-0.4.13
6038-0.4.13
6038-1.7
6038-1.8
6038-1.9
6038-1.10
6038-1.11
6038-1.12
6038-1.13
603%8-1.14
6038-1.15
GP-1.0
GP1.1
GP-1.2
GP-1.3
GP-1.4
GP-1.5
GP-1.6
GP-1.7
GP-1.8
GP-1.9
GP-1.10
GP=1.11
GP-1.12
GP-1.13
GP-1.14
GP-1.15
GP-1.16
GP-1,17
GP-1.18
GP-1P
GP-1.,1P

<A

A%
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5. Dokumentacja konstrukcyjna i opisy techniczne ‘urzidzeéd pomiardwich
(zatgczniki do dokumentacji stanowisk badawczych)

zat. 5.1 Generator impulséw 1 MHz /6 us oraz 1.2/50 us (8/20 us) - GZI23

zatx. 5.2 Generator zakidceh sinusoidalnych o czgstotliwosci siebi-uEZS§O

zat. 5.3 Sieé sztuczna -US13

zat. 5.4 Adaptacja siecli sztucznej - SMZ6

zat. 5.5 Przystawka do symulacji zanikéw w sieci 3-fazowej - UPO?

zatr. 5.6 Urmwagdzenie zabezpieczajgce - UZ25

zat., 5.7 Wizyjny zestaw pomiarowy do badania odtwarzalnosci trajektooii

ruchu robota przemystowego

zaz. 5.7.1 Wizyjne urzadzenie pomiarowe

zat. 5.7.2 Giowica pomiarow§ przystosowana do zamocowania na koinierzu
robota - GP-2W1L,



