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Analiza deskryptérowa FOJAZDY SZYNOWE: BADANIA LABORATORYJINE + TRANSPORT
~ SZYNOWY + ROBOTY PRZEMYSEOWE.

Analiza dokumentacyjna Praca zawiera sprawo'zdanie z préb ruchowych woézka
Jezdnego z robotem przemysiowym typu IRb-60.

Tytuly poprzednich sprawozdan

1« Tor jazdy robota - Sprawozdenie z préb skréconych
. Nr rej. 2869, :

2. Zastosowanie robota. IRb-60 na wejéciu do linii BERRARDI
- Sprawozdanie z préb laboratoryjnych. Nr rej. 4532.
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1 Cel i zakres prac

Niniejsze sprawozdanie zawiera wyniki uruchomienia i prédb
eksploatacyanych woézka Jezdnego z zamontowanym na nim robotem
IRb-60.

Celem préb byzo uruchomienie woézka, pod obciqzeniem robota,
sterowanego z szafy robotas, pomiary dokladnosci zatrzymywania
sie wézka oraz przeprowadzenie préb odpornosci na zuzycie i nie-
zawodnosé . )

Zakres préb -

1.1. Przygotowanle obiektu do préb

1.2. Wstepne uruchomienie wézka sterowanego z szafy robota

1.3+ Ustalenie wielkoéci przeslanek adresowych czuanikéw poio-

- zenia wobzka.

1.4, Uruchomienie wézka dla dwéch adresédw

1.5. Uruchomienie woézka dla catej diugosci toru

1.6, Pomiar dokladnoéci-zatrzymywania sie woézka

1.7+ Préby jazdy woézka dla ekstremalnych polozen obcigzonego
" ramienia robota

1.8. Préby diugotrwale.

2. Warunki préb ‘ ~

Konfiguracja oblektu préb przedstawiona jest na rys.e. Obeamuae
onas '

1. Tor jezdny dlugoéci 8,0 m - wykonany w/g dok. nr 3572-

2., Wozek jezdny - wykonany w/g dok. nr 3572

L Sterownik silnika klatkowego - wykonany w/g dok. nr 3665

4, Robot IRb~60 _ -

5. Szafa sterownicza roboté_IRb-60.
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Rozmieszczenie czujnikédw i przesionek 6kreé1ajqcych poloZenie
wézka na torze oraz rozmieszczenie gniazd blokad pneumatycz-—
nych przedstawiono réwniez na rys.1.

Zasilanie obiektu:
1. Prad zmienny trzyfazowy -~ 380V/16A
2. Sprezone powletrze - 0,6 MPa

Sterownik silnika klatkowego pozwala uzyskaé trzy predkosci
wozka: Vy = 0,68 n/s /szybko/
vII= 0,34 m/s /wolno/

Vit % 0,1 m/s /be.wolno/

'Do'%?%bhomienia wézka po jego zatrzymaniu sie siuzg dwie blo-
kady pneumatyczne sprzegajace wézek z torem jezdnym.

Przebleg sygnaldéw sterujacych przedstawiono na rys.2.
Wszystkimi ruchami obiektu steruje szafa robota IRb-60,

Cykl pracy jest progreamowany i przechowywany w pamieci szafy
robota. '

Przebieg proéb

Préby przeprowadzono zgodnie z przyjetym w rozéziéle 1. zakre-
sem préb. :

3.1« Przygotowanie obiektu do préb -

Wykaz i opis préb przeprowadzonych poprzednioc:

1. Préby skrécone toru jazdy robota /sprawozdanie nr 2969/
Préby ﬁyly przeprowadzone bez obcigZenia robotemIRb-60.
i miaty na celu uruchomienie wézka i sprawdzehie koncepcji
_mozliwoéci. jego sterowania z szafy robota, ’
. Woézek nie mial zamontowanych czujnikéw potozenia i blokad
pneumatycznych, tak wiec przetgczanie predkosci i zatrzymy-

4




T e e Bt B o G

on 22 __

Strona 5
St
T T3 4558"

.Q@@Nu&g DYSIMOUDIS JoWBYIS '} SAY S
\ . ’ .

o5/ 4

QNMNW\S




380 /16A

Robot b
CZly'mlk/,'
fotoelektr:
Blokada
| Sk
‘ wozka
Wozek ‘
Spn;’z'orze'
rowmetrze
06 M~

| Sza s%émwmﬂcza

robota

Y

Sterowrnk wso'[h&'ka
Klatkowego -

200V/164

Rys.2. Przebleg sygratow Sterujgeych

S B g S0 ot Gt e

s et s e B P ey




Strona - 7
Stron 22
r rej. &

wanie odbywaio sie na sygnaly czasowe. P6rtoragodzinny test
wykazal poprawne dziatanie wézka.

2. Zastosowanie robota IRb-60 na wejéciu do linii ,BERRARDI-

' préby laboratoryjne /Sprawozdenie nr 4532/,
Na wozku zostaly zainstalowane wieszaki z walami korbowymi,
tak by ruch wézka symulowat ich przemieszczanie siegs
Wézek byt wykorzystany tylko dla predkoéci "b.wolno", nie
byio wiec przeigczania predkosci. Sygnalty- do zatrzymania
sie wézka byly brane juz z czujnikéw fotoelektrycznych.
Blokady pneumatyczne nie ‘byity zastosowane.
Przy tych prébach wozek przepracowal ok, 27 godzin.

Przed przystapieniem do obecnych préb wykonano nastepujgce prac
1. Zamontowanie robota IRb-60 na wézek

2. Wykonano nowg wigzke przewoddéw prowadzacych do wbézka

3« Uruchomiono blokady pneumatyczne.

Prace te mialy na celu doprowadzenie do uzyskania peinej kon-
figuracji obiektu /zgodnej z dokumentacjg konstrukcyjng/, tak
by moZna byto . przeprowadzié préby w zatozonym zskresie.
Ponadto skontrolowano prawidiowosé dzialania wytacznikéw kran-
cowych na torze jezdnym. '

3,2, Vistepne uruchomienie wézka.

Sterujac woézkiem z klawiatury sterowania recznego dokonano
pomiaréw dtugosci jazdy po.wylgczeniu silnika,

_ Otrzymano nastgpujace wartodci:
z predkosci V = 0,68 m/s S
Zz predkosci vII = 0,24 m/s S

15
0,3 m.

][ 13

Stad widaé, ze droga zatrzymania sie wézksa z predkoéci’ "szybke
wynosi minlmum 193 Me .

Godzqc sie 2 szarpnieciami wozka przy zmianach pr@dkoéci doko-
nano proéby zatrzymywania si¢ wézka na jedne przesionce.

-

5
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Zatozenia do programu sterujgcegos:

1, start "szybko" ]

2. najazd na przesionke¢ czujnikiem I - stop "szybko"

3. ozekanie 0,3 s na wytracenie predkoéci - start "wolniej"
4, najazd na przeslonke czujnikiem II - stop "wolniej"

5. c¢zekanie 0,1 s na wytracenie predkoéci ~ start "b.wolno"
6. 2zjazd czujhika II z preestonki -~ stop "b.wolno', '

Z zatozeh programu i rozstawi%%zujnikéw /ryse/ ;nynika,_ ze dr(
ga zatrzymenia wézka wynosi ok. 0,35 m.

Ulozono program nr 4 / patrz dziennik préb/ i uruchomiono uklac
Mimo znacznych szarpnieé wézka przy  zmianach predkoscéi nie udas
sie zatrzymaé woézka w wyznaczonym miejscu. _
Jest za kroétka droga zatrzymywania sie i sa za krétkie czasy
zadzialah predkosci "wolno" i "b.wolno",

Wniosek

-

Nalezy przyja¢ uktad zatrzymywania sig¢ woézka oparty na dwéch
przesionkach rozstawionych znacznie powyzej 035 n.
Dokonano rozstawu przesionek jak na rys..

3.3, Ustalenie wielkoci przestonek adresowych czujnikéw

“pozozenia wézka,

Dobér dokladnej'dlugoéci przesionek wspdéipracujacych z czujni-.
kami poltoZenia wézka jest wazny ze wzgledu na dokladnosé zatrzy-
mywania sie woézka i umozliwienie wprowadzenia blokad pneumatycz-
nych w gniazda toru aezdnego. .

Zatozenia do programu steruaacego realizuaqcego dojazd i za=-

trzymenie sie wézkas -

1. Wytaczenie blokady
2. Start "b.wolno-wstecz"
3. Najazd czujnikiem III na przesionke - stop "b.wolno-wstecz”
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4, Wiaczenie blokady.

Uiozono program nr 3 i program nr 4 /dla jazdy "naprzddh/

~ patrz "Dziennik préb", i}

Uruchomiono w/w programy i dokonano regulacji diugoéci prze-
stonek /wielkoéé'x"na rys.i1/.

Wniosek

Poniewaz podczas wszystkich préb kilkakrotnie dokonywano drob-
nych zmian w czujnikach fotoelektrycznych i ich mocowaniu, za
kasdym razem wynika koniecznoéé dokonywania korekty dlugodci
przestonek., Stad wida¢, Ze przesionki muszg posiadaé regulacje
swojej diugosci, tak by dla danej partil czujnikéw i warunkéw
w jakich pracuja mozna bylo doktadnie ustawié ich wielkosé.

3.4, Uruchomienie wézka dla dwéch adreséw

Zatozenia do programu sterujgcego.

1. Wylgczenie blokady z gniazda nr 6 /patrz rys.4/

2. start "szybko-wstecz"

3. Najazd na przesionke 4 czujnikiem I -~ stop "szybko"

4, Przerwa na wytracenie predkosci. .

5. start "wolniej"

6. Najazd na przesionke 3 czujnikiem I - stop "wolniej"

7. Przerwa na wytracenie p;@dkoéci

8. start "b.wolno" , o

9. Najazd na przestonke 3 czujnikiem III -~ stop "b.wolno-wstecz
10. Wigczenie blokady w gniazdo nr 3.

"Utozono program nr 5 i program nr 6 dla jazdy "naprzéd" 2z gniar
da 3 do 6. Programy te po uzupeinieniu i poprawkach przybraly
postaé¢ programéw nr 7 i 8. / patrz Dziennik préb/.

3
3.
s
4
w ¢
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Programy dziataty poprawnie i wézek wykonywal wszystkie zazozo
ne ruchy. ' .

Przy przeigczaniu predkosci wystepowaly lekkie szarpniecia
wozka. Byly one spowodowane zbyt kroétkim odcinkiem zatrzymywan:
sie wozka. Jezeli konkretne zastosowanie wbzka nie dopusci
jakichkolwiek szarpnigé nalezy wydiuzyé droge zatrzymywania
wbzka do wartosci okoxo 1,3 m.’ /patrz punkt 3.2./.

3.5.' Uruchomienie wézka dla cazej diugodci toru.

7

UZozono program przy ogdlnych zatozeniach jak w punkcie 3.4
. Przyjeto nastepujgca kolejnosé jazdy:'

1. Pozycja synchroniczna wézka na blokadzie nr 6 /iys, nr- 1/
2. Start "wstecz" z blokady nr 6

3. - Stop na blokadzie nr 3

4, Start "wstecz" z blokady nr 3

5. Stop na blokadzie nr 4 '

6+ - Start "naprz6d" z blokady nr 1

7. Stop na blokadzie nr 6.

Szczegbdlowy program wyglada nastepujaco:

" Program nr 9

T : X
pr.'tNr instr. | Nazwa. instr. argument *. Uwagl
1 10 wyje. zai. 5 WyJjecie klina '’
2 20 czekanie 1,5 Czekanie 1,5s na wyj.klin
3 20 - WyJezake 10 “"wstecz"
4 40 wyj.zat. 8 ' " gzybko™
5 50 czek. . 1,0 czek.na wt.czujnikéw i
przejazd I przez 5
6 60 czek.war. B U czekanie na przesioniec:-
I-4 f
7 | 70 WYJjeWyke 8 stop "szybko"
8 80 czek. 06 czek,0,6s na wytr.predk

AL
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4

-

Ip. | N ingtr. | Nazwa instr. argument Uwagi
S 90 wyj.zaz. 11 "wolniej" ’
10 100 czek.war, 14 czekanie na przesionig-
' cie I-3
11 1107 wyJowyts 11 stop "wolniegj"™
12 120 czek, 0,6 czek.0,68 na wytr.predi
‘ i przejazd III - 4
13 1%0 wyj.zate - 7 "bywolno"
14 140 czek.war, 15 czekanie na przesi. II
3
15 150 Wy Jewyle 7 stop "b.wolno"
16 160 wyJjewyids 10 stop "wstecz"
17 170 WyJjewyk. 5 wlozenie klina
18 180 czekanie 90 czekanle 9s) czas na
19 190 czekanie 50 czekanie 55;} dziatanie
- g , robota
20 200 wWyJjezaz. 5 wyJje.klina
21 210 czekanie 1,5 czekanie 1,58 na wyj.
' klina
22 220 wyJ.zai, 10 "wstecz"
23 230 wyje.zak. 8 ¥ szybko"
24 . 240 czek, 0,3 czek. na wigecz.ozujnikd
25 250 czek.war, 14 czek. na przeslonique
I-2 : '
26 260 Wy Jewyke 8 "stop "szybko'
27 270 czek. 0,4 czek.0,4s na wyfr.predk,
28 280 wyJj.zal. 11 "wolniej" .
29 290 czek,war, 14 czek, na przesioniecie
I-1 .
20 200 WYJewyle 11 stop "wolniej"
31 310 czek, 0,8 czek. 08s na wytrac,
predk.i przejazd III-2
32 320 wyJe.zat. 7 "be.wolno”

) ‘~? "’

o ‘| .
< ‘@(f‘.:"(:‘
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c.d. programu 9.

Ip. Nr instr. | Nazwa instr. argument Uwagi
33 330 czek.war. 15 czek.na przesit JII - 1
34 340 wWyJjewyte 7 stop_"b.wolno"
35 350 Wy Jj.wyk. ' 10 stop "wstecz"
36 260. - | wyjewyke 5 wto%.klina
37 . 370 czekanie 90 czekanie 9s?)} czas na
28 380 czekanie 50 czekanie 53} dziazanie
- ‘ robota
39 390 - | wyj.zal. .5 wyjecie klina
140 400 . czekanie 15 czekanie 1,5s na wyj.
. i klina
yq 410 wyjezal, 9 "naprzéd"
42 4202 wWyJezate 8 " szytko"
43 420 - | czek, ' 20 czek, 2,08 na wigcz.
' ' czujnikéw i przejazd
. IV - 2
4y 440 czek.war, 14 czek.na przesioniecie
' : v -3
45 450 czek. 0,4 czek. 0,48 na przejazd
B, : IV - 3
46 460 czek.war, T czek.,na przestoniecie
| | W -4
47 470 ‘czeke 0,3 czek., 0,3s na przejazd
| _ V-4 .
48 480 ° czek.war, 14, czek.na przestoniecie
. IV-5 |
49 490 WyJewyks 8 \Stop "szybko! .
50 500 czek, 0,6 czek. 0,65 na wytr., preé
59 510 wyJ.zak. 11 "wolniegj"
52 520 czek.war, 14 czek.na przesioniecie
' IV - 6
53 520 WyJewyke 1 } stop “wolniej" ,
| w0 | omek. 07 | sfeaniadule 1 Wi
i HE 1 T
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Lpe } Nr instr. | Nazwa instr. argument Uwagl
55 550 wyJjezale. 7 "bewolno" 4
56 ‘.560‘ czek.wag; 16 czek. na przestaniecie
-II-6
57 570 wyJewyke 7 stop "b.wolno"
58 580 Wy jewyle 9 stop "naprzéa"
59 590 wWyJ.wyk, 5 wiozenie klina
60 600 czek, 90 czek,98. na dzialanie
robota
61 610 koniec

Jest to ostateczna postaé programu, ktoéry powstal po korektach
podczas uruchamiania.
Program dziatai praw1dlowo, a wozek wykonywal wszystkie zqdane

ruchy.-
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Pomiar dokladnosci zatfzymywania sie wozka.

- Tabela nr 1.

L

a/ dojazd do blokady nr 1 /"wstecz"¥

Pomiaru dokonano ustawiajac czujniki zegarowe 0,01 mm na
krancach toru / za blokadami 1 i 6 / i dokonujge najazdu
na nie w cyklu automatycznym /puszczajac program nr 9 /.

ILp. | wskazanie odchytka 0d : |i¢wskazanie odchytka od E
czujnika - wartosci czujnika wartoded
fredniej /mm/ | _8redniej /mm/

e 0,75 0 0,50 -0,01

2. 0,73 - 0,02 0,47 -0,04

3y 0,75 0 0452 +0,01

4 0,74 - 0,01 0,51 0

5. 0,74 - 0,01 0,51 0

6. 0,74 - 0,01 0,52 , +0,01

7 0,75 0 0,49 -0,02

8. 0,75 0 0,51 0

9. 0,76 + 0,01 0,50 -0,01

10, "1 04,75 0 0,53 +0,02

Wartosé 0,75 - 0,02 0,5 -0,04

4rednia + 0,01 +0,02
Pole 0,03 mm ‘ 0,06 mm
tole-
rancjl -

AN

S .¢)
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/

b/ dojazd do blokady nr 6 /"naprzdéd"/.

Tabela nr 2

FLp; —Lskazania odchytka od wskazania odchyika od
kzujnika wartosci | czujnika wartosci Sreds
$redniej /mm/ |i niej
1 "0,04 - 0,19 i 0,1 + 0,07
2. 0,18 - 0,05 : 0,04 + 0,01
3. 0.26 | + 0,03 il 0,1 + 0,08
4, 0,40 + 0,17 i 0,13 "+ 0,10
5e 0,07 - 0,16 0,15 + 0,12
6. 0423 + 0,10 ] 0,12 + 0,09
24 0441 + 0,18 i -0,05 - 0,07
8. 0’30 + 0,07 I - O,Tl5 hand 0’18 '
90 0’26 + 0,03 l - 0,25 . - 0,28
Srednia . + 0,18 . + 0,12
Pole 0,40mm ! 0,40mn
tolerancji
Wigksze pole tolerancjizatrzymywania sie wézka przy bloka—
dzie nr 6 wynika z bardzie] niedokladnego ustawienia obu
' gnlazd blokad pneumatycznych. Powoduje to przekazanie cale-
go wozka przy wprowadzaniu blokad w gniazda.
3e7 Préby jazdy wézka dla ekstremalnych polozen obcigzonego
ramienia robota.
Préby nie przeprowadzono z powodu braku chwytaka do robota.
3.8, Préby diugotrwaile A
= AmShen. J” @

Préby przeprowadzono puszczajgc wozek w cyklu automatyczﬁiﬁ
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w/g programu nr 9. Po 5h30° préby przerwano ze wzgledu na
nadmierne wystgpowanie usterek obnizajgcych niezawodnoéé
' pracy urzadzenia. _ -

3.9, Zestawienie czasu trwania proéb.

Tabela nxr 3
Lp. Nr préby - Czas trwania préb Czas trwania préb
bez obciazZenia z obcigzenien
1. | w/g sprawozdania 2 h o -
_ nr 2869 |
2. w/g sprawozdania ! = 27 h ) -
_ nr 4532
3e 342 . 1h -
4e 3,3 . 1h. 1h 15"
5. 3,4 - in
6. 345 o -  6’h
7. 3,6 s - 1n
8. 3,7 - -
9. ' 3,8 - ‘5 h 30°
Razem 31 h ) 14 h 45°




N\

Strona - 17

Stron

22

r rej. 455

3.10. Wykaz zaistnialych usterek i wprowadzonych zmian.
. t T
Nr. Opis usterki - ‘przyczyna i Czestotliwosé | Wprowadzone
' | wystepowania | zmiany -
1. Usterki i zmniany wyszczegOlk wprowadzono
nione w sprawozdaniu nr
, 2969
2. Sklejanie si¢ /chwilowe/ | zmieniono dora:
| kontaktronu na plytce zapior nie konstrukcjg
nowej w szafie sterownika piytki zapio-
silnika klatkowego, poig- 3 noweJj.
czone z przepalaniem sie¢
bezpiecznikéw. /’
/wystepowato tylko prazy
prébach opisanych w sprawozk
daniu nr_ 4532/, _ _— !
3 Niepewne dzialanie czujni- Doraznie usz-
kéw fotoelektrycznych spo- 5 tywniono op-
wodowane wiotkoscig oprawek.l rawki czujni-
do_ich mocowania, kéw.
4, Nie dziatanie klawiatury Do préb uzyto
| i sterowaqia recznego Spowo- 4 klawiatury sta-
dowane wypadnig¢ciem piytko- rego typu, no-
wtyku. | wa konstrukcja
nie przewiduje
piytkowtyku,
5. Wézek nie chcial jechaé Wymieniono
"naprzbd" diode¢ !
- do sterownika silnika 1
przychodzi ciggly sygnat
"wstecz'" - uszkodzona dio+ .
-da W p%ytoe WM2 w kasecie |
czuynikow. 7
A
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Ivr Opis usterki -~ przyczyna iCzestotliwosé 1 Wprowadzone
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6. 1Nie dziataja blokady pneu=- -
matyczne 1 Usunieto'wode
-~ nadmierna ilos¢ wody w in-

stalacji spreZonego powies: .-
trza
- brak powietrza w instala-
. cji 3 =

7 'Wézek nie zatrzymuje sie Doratnie po-
w zadgnym miejscu - ziy od- kilkanascie— prawiono us-
czyt adresu przez czujniki razy | tawienie cazujy
fotoelektryczne ~ czujniki ! nikéw i ich

| pracuja na granicy zadzia- soczewek,
ilania i w momencie utraty
| sygnaiu /np. od wstrzasu/
wystepuje efekt czytania

i przestonki, ktérej nie ma.

i 8. |Wézek minimalnie przejezdza! za kazdym ra-| Dorasnie os-
punkt zatrzymania gieg, tak, zem, gdy na toniono czuj-
ze blokady nie trafiajg w czujniki pada | nik przed bezy
gniazda - na czujniki foto-; s4wiatio sio- posrednim
elektryczne pada bezposred-! neczne. Swiatlem sio-
nie Swiatlo stoneczne necznym.,

—~ dodatkowy poziom éwiatia '
powoduje opbznienie dzia-
A iania czujnika, —

9. |Wézek jedzie wolno przy za- Dodano dwa
danej predkosci "szybko! - 3 nowe przewody
brak fazy na zaciskach sil- i wykorzysta-
nika no jeden prze+
- uszkodzony kabel zasila- wod z rezerwy

19
/
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jacy silnik, wigzki kabli
zasilajgcy woé-
- zek,
10. Pekniecie przewodu zasi- Pekniecie owi-
lania sprezongm. powie- 2 - nieto tasma
trzem ' izolacyjna

~prawdopodobnie zastosowa=-
no stary i zlezaty prze-
wéd pneumatyczny.

1. Podczas jazdy wozka siy- Przy kazdym Pod Iby &rub

chaé¢ nieréwnomierny stu- przejezdzie toru podtozo-
kot -~ Zby éru%mocujqcych wézka., . no podkadki
rolki skosne wézka obcie-~ /tylko pod
raja o koice Srub mocujg- Sruby najbar-
cych tor jezdny do podsta- ' dziej wystaja-
. Wi ool el -
4, Ocena wynikéw badah

4.1, Rozstawy czujnikéw fotoelektrycznych i przesionek

a/ Rozstaw czujnikéw I-III i II-IV.
Rozstaw ten /rys.q1/ limituje droge hamowania z predkosci
"wolno" na "b,wolno" i diugoéé jazdy z predkoécia "b.wolno™.
Z pomiardéw w prébie 3.2. wynika, Ze droga ta powinna wynosié
mine 0,3 m. Przyjmujgc praktycznie wielkodé 0,4 m widaé, ze
rozstaw czujnikdéw wynoszacy ok. 0,52 m jest za duzy. Powoduje
to wzrost czasu jazdy z predkoscig "b, wolno" opdsniajac ¢ykl
pracy woézka 1 przeciazajgc niepotrzebnie silnik napgdowy.
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b/
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Rozstaw przesionek dla zmiany predkosSci "szybko"~"wolno",
Z pomiardw w prébie 3.2. wynika, Ze rozstaw przesionek po-
winien wynosié okoo 1,0 m. Z rys.q widaé, ze przyjete roz-
stawy wynoszace 0,43 m, 0,56 m 1 0,48 m s3 za male. Potwier-
dzily to proéby, przy ktérych odczuwalne byio szarpnigcie
przy przelgczaniu predkosci. Jesli male szarpniecia sa do-
puszczalne ze wzgledu na to co rohot przenosi, to rozstaw
przestonek moze wynosié ok, 0,6 m. Jesli szarpniecia sa
niedopuszczalne to odlegloéé ta powinna wynosié ok. 1,0 m.
Doktadng wartosé nalezaloby ustali¢ przy nastepnych prébach.

Blokady pneumatyczne.

Stwierdzono prawidtowe dziatanie blokad pod warunkiem, Ze ich '
gniazda sg symetrycznie polozZone po obu stronach toru.

Z usterek nr 6,7,8,10 wynika, Ze w warunkach przemystowych
przy automatycznej pracy wézka niezbedne sg nastepujace sygna—
lizacje:

a/

b/

sygnalizacja wyjecia klina blokady z gniazda.

Przy braku sprezonego powietrza klin nie jest wyjmowany

z gniazda a uktad sterujacy wézkiem przechodzi do nastep-
nej instrukcji uruchamisnia silnika. Grozi to uszkodzeniem
silnika. )

sygnalizacja wiozenia klina we wiasciwe gniazdo.

Ze wzgledu na przyjeta zasade adresowania poprzez liczenie
przestonek - moze nastgpié przektamanie. Wézek nie zatrzyma
sig¢ w zadanym miejscu i robot nie bedzie stat we wiadciwym
punkcie odniesienia.

Podobny efekt bedzle réwniez wtedy jesli woézek nawet mini-
malnie przejedzie blokadeg.

Takie usterki nie sg dopuszczalne ze wzgledu na prawidiowa
prace robota.

PowyZsze sygnalizacje muszg byé wprowadzone do programu
sterujacego i nastepny krok programu nie moze byé wykonany
bez ich potwierdzenia, '
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ézujniki fotoelektryczne

Usterki nr 3,7,8 wykazaly duza zawodnosé czujnikéw, .
Nalezy przepracowaé ich konstrukcje i sposéb mocowania, pod
katem wiekszej pewnosci dziazania.

przenoszenia kabli. Nalezy jednak zwrécié uwage na staranne
Usterka nr 10 - pekniecie przewodu sprezZonego powietrza - wy-
nalezy wnioskowaé, Ze uszkodzenie nastgpizo wskutek zastoso-

Usterka nr 9 - przerwanie kabla zasilajacego silnik - wysta-
pita w miejscu, gdzlie kabel byl przeginany. Jednak na pewno
nie mozna stwierdzié, Ze awaris byta z tej przyczyny, ponie-
waz doktadne ogledzi przewodéw miedzianych kabla wykazaly
znaczne ich zaskanxenxn /zczernienie i kruchosé/. Tak wiec

sterownika silnika. Po modyfikacji piytki zapionowej usterka

stwlerdzi¢ czy poprawka pomogla. Nalezy jednak przeanalizo-
waé konstrukcje steroh%ﬁga pod kgtem wyeliminowania kontak-

4,4, Xabel poiaczeniowy do woézka robota.
Préby wykazaly poprawnosé konstrukcji i dziatania wézka do
zwigzanie i uformowanie wigzki.
stapita w miejécach gdzie przewéd nie byl przeginany, stagd
‘wanla starego i zleZalego przewodu.
zestarze
uszkodzenie mogio byé spowodowane zastosowaniem starego i
zlezatego kabla.
Uszkodzone przewody nalezy wymienié na nowe,
4,5, Sterownik silnika woézka.
Usterka nr.2 wykazata zawodnoéé kontaktronéw w szafie
Juz nie wystepowatza.
Ze wzgledu na kroétki czas préb nie mozna zdecydowanie
trondw.
4,.6.

Dokladnosé zatrzymywania sie¢ wozka.

Préba nr 3.6. wykazala réizne pola tolerancji zatrzymyw
Vil

d AN
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,

si¢ wézka dla roéznych adreséw. Wynika to z niejednakowego
rozmieszczenia na torze jezdnym obu gniazd dla blokad pneu-
matycznych, :

Z badah wynika,Ze osiggnigcie pola tolerancji zatrzymywania
sie wozka ponizej 0,1 mm jest mozliwe, bez wiekszej trudnosci

- Przy zgrubnym umieszczeniu blokad uzyskane pole wynosi O,4mm.

Sg to wielkosci zadawalajace w pordwnaniu z polem tolerancji
powtarzalnosci polozenia robota / odniesionej do przegubu/
wynoszgce 0,8 mm / + 0,4 mm/,

_Przeprbwadzone préby wykazaly poprawnosé dziatania wézka
i mozliwosé jego sterowania z szafy robota IRb-60,

a/ pozytywne - ze wzgledu na mozliwosé sterowania woézka
z szafy robota i na doktadnosé zatrzymywania sie.

b/ negatywne - ze wzgledu na zZawodnodé dzialania.

4.7, Dziatanie wbzka.

5. Wnioski .

5e4e Préby nalezy uznaé za:
5e2.

fo

Przed przemysiowym zastosowaniem wozka nalesy usunaé
ugsterki i wnieié w/w poprawki,
Nast¢pnie naleZy ponownie przeprowadzié préby dziaania
wézka, a w szczegbdlnobcis

a/ préby dtrugotrwate :
b/ préby jazdy wozka przy ekstremalnych poZozeniach ramion
robota pod. . obcigZeniem nominalnym.

. ZaXgeznik
Dziennik préb wézka z robotem IRb 60 / tylko w egzemplarzu

Y |

dla 0AK-2 / gZ/?)
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