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1. Przedmiot i zakres badah

Przedmiotem badan byly prototypy przektadni falowych produkecji

DW PIAP o przeiozeniu 1:128 - 2 szt. (nr 006 i 005) i o przeibzeniu
1:158 —~ 1 szt. (nr 008).

Celem badan byto sprawdzenie jako$ci przekiadni w przediuzone]
prébie trwatofci do 5000 h pracy, zamontowanych do robota IRb-6

(nr fabr. 5/79):

- przektadnie 1:128 zamontowano w osi "V i "g"

~ przekiadnig 1:158 zamontowano w osi "%’"

Badania byty kontynuacja badan prowadzonych w ramach etapu 5¢
zgodnie z wnioskiem komisji odbioru pracy i decyzjg DN.

Oceng jakosci przektadni byly n/w parametry uzyskiwane przez robota
w oparciu o ZN-88/MERA-018/255:

- parametry ruchu

~ powtarzalno$é pozycjonowania

~ sztywnosé

Sprawdzenia wykonano:

- przed rozpoczeciem préby 5000 h (spr.wstepne)

- po 2500 h pracy przektadni

—~ po 5000 h pracy przektadni.

2. Wyniki badai
2.1. Sprawdzenia wstgpne
2.1.1. Sprawdzenie parametréw ruchu

Sprawdzenie wykonano dla kompletnego robota okreslajgc dla osi\f R

t , i V maksymalne predkosSci, przeregulowania predkoS8ci oraz
przyspieszenie (tp) i opdsnienie (th).

2.1.1.1. Sprawdzenie maksymalnej prgedkosci ruchu

Sprawdzenie wykonano zg. z p.4.2.10.1 ZN dla robota nieobcigzonego
w systemie pracy AUTO metodg bezpoSrednig.
Uzyskano wynikis

o4 ‘f - 89%s - wg ZN 95%s
t ot V. - 109%s 195°/%
109° /5 M55



D

2.1.1.2. Sprawdzenie maksymalnego przeregulowania predkoécil

Sprawdzenie wykonano zg. z p. 4.2.10.2 2ZN rejestrujac przebieg
nagpiecia pragdnicy tachometrycznej w warunkach jak w sprawdzeniu
Wg P. 2.1.1.1 n/sprawozdania.

Na podstawie uzyskanych wykreséw nie stwierdzono przeregulowania
predkosci.

2.1.1.3, Sprawdzenie przyspieszenia i opéznienia ruchu

Sprawdzenie wykonano zg. z p. 4.2.10.3 ZN. Wyznaczajac z wykresdw
przebiegu prgdu prgdnicy tachometrycznej czas tp liczgc od poczab-
ku ruchudo uzyskania przez naped 63 % wartoSci maksymalnej
(ustalonej) oraz czas th liczony od poczatku hamowania do uzys-
kania przez naped 37 % wartoSci predkosSci maksymalnej.

Uzyskano wyniki:

o8 Y - tp (s) +0,046 th +0, 112
-0,045 -0,110
o6 V& o %p (s) +0,081 th +0,145
-0,080 ~0,143

Czasy sg zgodne z wymaganiami ZN.
2.1.2. Sprawdzenie sztywnodci

Sprawdzenie wykonano zg. z p. 4.2.13 ZN obcigZajgac poszczegdlne
osie w kierunku ujemnym oraz dodatnim momentami O; 10 %, 50 %,
100 % wartodci maeksymalnej. Do pomiaru zmiany poiozenia punktu
pomiarowego poszczegdlnych osi uzyto czujnik o dziakce elementar-
nej 0,01 mm. Wyniki pomiaréw podano w tabeli 1-6.

Pomierzone wartoSci prxdmmmxwxkskeX szbtywnosSci sg zgodne z wymaga-
niami ZN.

2.1.3. Sprawdzenie powbarzalnodci pozycjonowania

Sprawdzenie wykonano zg. z p. 4.2.12 ZN dla robota obeigzonego
cigzarem 6 kg w cyklu pracy AUTO zg. z programem podanym w ZN.
Po 5-ciu godzinach kontynuowania programu przez robota dokonano
pomiardéw w 30 cyklach wartodci odchytek przy}hajazdach robota na

1

czujniki pomiarowe. Wyniki pomiardéw podano w tabeli 7,
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(odchylﬁi rejestrowano od poczgtku pracy robota). Powtarzalnosé
pozycjonowania nie przekroczyla wartosci dopuszczalnej 0,2 mm.

2.2. Préba trwatosci (5000 h)

Prébe przeprowadzono przy obcigzeniu robota IRb-6 cigzarem 6 kg
przy ruchu ciggtym w rezimie pracy AUTO. Program pracy robota
zapewniai:

- réwnoczesna prace robota we wszystkich osiach

- prace robota w osiach Lf , V, t z predkosckag maksymalng (100 %)
Powyzsze warunki tworzyly warunki maksymalnego obcigzenia badanych
przektadni.

2.2.1. Sprawdzenie po 2500 h pracy

Po 2500 h pracy robota zg. z programem sprawdzono:
- parametry ruchu

- powtarzalnosé pozycjonowania

- sztywnosSé.

2.2.1.1. Sprawdzenie maksymalnej predko$Sci ruchu

Badanie wykonano jak w p. 2.1.1.1 n/sprawozdania. Uzyskano wyniki:

- ot Y - 89%s wg ZN  95%s
- ot - 110%s 115°%/s
- 05V - 191%s 195%s

Uzyskane wyniki pomiaréw sg zgodne z wymaganiami ZN.
2.2.1.2, Sprawdzenie maksymalnego przeregulowania predkosci

Badania wykonano zg. z D. 2.1.1.2 n/sprawozdania. Na podstawie
uzyskanych wykreséw nie stwierdzono przeregulowania predkosci.

2.2.1.3. Sprawdzenie przyspieszenia (tp) 1 opdsznienia ruchu (th)

Badanie wykonano jak w p.2.1.1.3% n/sprawozdania. Uzyskano wyniki:

-0t Y tp (s) +0,047 th  +0,110
~0, 042 ~0,110

- o8 £  tp (s) +0,082 th  +0,144
~0.080 —0,142

- o5 V  tp (§) +0,090 th  +0,143
-0,089¢ ! -0,%42" !
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Uzyskane wyniki mieszczg sie w granicaech czaséw podanych w ZN,
2.2.1.4, Sprawdzenie sztywnobci

Badania wykonano jak w p. 2,1.2 n/sprawozdania. Wyniki podano
w tabeli 8-17.
Sztywno$é robota miedSci sig w granicach okreSlonych ZN,

2.2.1.5. Sprawdzenie powtarzalno§ci pozycjonowania

Badania wykonano jak w p. 2.1.3 n/sprawozdania. Wyniki podano
w tabeli 18,
Doktadnoéé pozycjonowania miedci sie w granicach okreslonych ZN.

2.2.2. Sprawdzenie po 5000 h pracy

Po 5000 h pracy robota zgodnie z programem sprawdzono:
- parametry ruciu

— powtarzalnos$é pozycjonowania

- sztywnosé.

2.2.2.1. Sprawdzenie maksymalnej predko$ci ruchu

Sprawdzenie wykonano jak w p. 2.1.1.1 n/sprawozdania. Uzyskano
wynikis

~ 0 tf - 89%s

~ o5t - 110%s

- 08 V - 194%s

Uzyskane wyniki pomiaréw sg zgodne z wymaganiami ZN,

2.2.2.2. Sprawdzenie maksymalnego przeregulowania predkosci

Badania wykonano jak w p. 2.1.1.2 n/sprawozdania. Na podstawie
uzyskanych wykreséw nie stwierdzono przeregulowania predkodci.
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2.2.2.3. Sprawdzenie przyspieszenia (tp) i opéznienia ruchu (th)

Uzyskano wynikis

- o8 Y tp (s) +0,047 th (s) +0,012
- 08 t +0,082 +0,145
-0,080 -0, 144
- o5 V +0,089 +0, 144
-0,088 -0,142

Uzyskane wyniki mieszczg sig w granicach czaséw okreSlonych ZN.
2.2.,2.4. Sprawdzenie sztywnoSci

Badania wykonano jak w p. 2.1.2 n/sprawozdania. Wyniki podano
w tabelach 19-28.
Sztywnosé robota miesSci sie w granicach okreslonych ZN.

2.2.2.5. Sprawdzenie powtarzalnodci pozycjonowania

Badania wykonano jak w p. 2.1.3 n/sprawozdania. Wyniki podano
w tabeli 29.
Doktadnodé pozycjonowania miedci sie w granicach okreélonych 7ZN.

3. Oméwienie wynikdéw badai

Z przeprowadzonych badai wynika, ze:

- przekladnie 1:128 zamontowane w osiach V i t oraz przekiadnia
1:158 zamontowana w osi (Y zapewniaja zgodnosé parametrdw robo-
ta z wymaganiami ZN w zakresie parametrdéw ruchu, sztywnosci
oraz powbarzalnoSci pozycjonowanias

~ w trakcie préby 5000 h pracy przektadnie zapewnialy bezawaryjng
prace czgsScli manipulacyjnej robota IRb-6G.

Przekladnia o przetozeniu 1:128 (nr 005) przepracowata w robocie
1gcznie 6000 h, a uwzgledniajac prdébe 3600 h pracy na stanowisku
do badan trwatoSci uzyskala gczng trwat o8é 9600 h.

~ przekiadnia o przetozeniu 1:158 (nr 008) przepracowata w robocie

5000 h i stanowisku do badah trwatosci 3600 h-igcznie 8600 h.
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