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Analiza deskryptorowa

ROBY—PIEMYSIOUE: BADANIA. ZAMIENN1K0W.

Analiza dokumentacyjna
Praca zawiera wyniki badali współpracy panelu operacyjnego

i panelu programowania z robotem IRb produkcji ASEA.

Tytuły poprzednich sprcraozdall
Układy sterowania złożonych robotów przemysłowych. Badania pełne
panelu operacyjnego OI NA-169 — nr rej. 2844

Układy sterowania złożonych robotów przemysłowych. Badania pełne
panelu programowania. nr rej. 2920

Opracowanie panelu operacyjnego IRb z przyciskami NRD. Badanie
prototypu. nr rej. 2995.
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1. Wstęp '

Celem badań. było sprawdzenie- wsPółpracy panelu programowania oraz
panelu operacyjnego z robotem szwedzkim IRb-60.

Badania przeprowadzoho zgodnie z instiukcjami badań współpracy w/w
urządzeń z robotem IRb-60 f-my ASA, opracowanymi przez OAE.
Do badań użyto robota IRb-60 oznaczonego nr 2/79.
Podstawą przeprowadzenia badań był harmonogram zatwierdzony przez DN
wykonania trzech polskich robotów IRb w MERA PIAP oraz korespondent-

ka ZD/TG nr 13/81 z dn. 5.03.1981 r.

2. Wyniki badań
2.1. Panel operacylny

2.1.1. Sprawdzenie dopasowania mechanicznego

• Wykonano zgodnie z p.1 instrukcji badania współpracy prototypu
panelu operacyjnego z robotem ASA.

_Stwierdzono niemotliwość'lekkiego zamykania drzwiczek z pleksi ze
waględu na kabel łączący szafę sterowniczą z panelem programowania.
Wyhik sprawdzenia ne'gatywny.

2.1.2. Sprawdzenie współpracy z układem sterowania robota

• 1-Sprawdzenie wykonano zgodnie z p.2 instrukcji.

, Wynik sprawdzenia: pozytywny.

Uwaga: wskazanym byłoby pod pokrętłem "STOP AWARYJNY" umieścić strz4
kę wskazującą kierunek obrotu pokręt/a przy cofaniu stopu.

2.1.3. Ocena wyników badań

Przeprowadzone badania wykazgly niewłaściwe wykohanie'drzwiczek .z

pleksi, co uniemożliwia ich prawidłowe zamykanie oraz prawidłowe
wsPoldzialanie panelu.opei.acyjnegó z robotem.

2 2. Panel programowania

2:2.1. Sprawdzenie dopasowania mechanicznego

Sprawdzenie wykonano zgodnie z p.2 instrukcji badania współpracy
prototypu panelu programowania z robotem ASEA. -

Wynik sprawdzenia pozytywny.
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Uwaga: na panelu brak znaku identyfikacyjnego Oraz znaku kontroli ,

jakości.

2.2.2.. Sprawdzenie działania przycisków ruchu robota

Sprawdzenie wykonano zg. z p; 3.1 instrukcji.

Wynik sprawdzenia pozytywny.

. UWaga: ze Względu na brak 6-tej osi w robócie użytym do badali
przycisków ruchu 6-tej osi nie sprawdzono.

2.2.3. Sprawdzenie działania p4zelączników PRplIKOM-PRACA RWZNA.
Sprawdzenie .wykonano zg. z p. 3.2 .instrukcji.

Wynik'sprawdenia pozytywny.

2.2.4. Sprawdzenie przycisków CHWYTAKA

Sprawdzenie wykonano zg. z p. 3.3 instrukcji.
Wynik sprawdzenia pOzytywny.

2.26. Sprawdzenie d4aIania klawiatury cyfrowej i wyświetlacza

Sprawdżenie wykonano zg. z p. 3.4 instrukcji.
Wynik sprawdzenia pozytywny.

•

2.2.6. Sprawdzenie d,ziaiania przy.c.isków INSTRUKCJI

*
Sprawdzenie wykonano zg: z P. 3.5 instrukcji.
Wynik sprawdzenia pozytywny.

2.2.7. Sprawdzenie działania przełącznika PRĘDKOM-PRACA-AUTO

Sprawdzenie wykonano zgodnie z p. 3.5 instrukcji.
Wynik sprawdzenia Pozytywny.

2.2.8. Sprawdzenie daTpek sygnalizacyjnych

Sprawdzenie wykonano zg. z -o.3.7 instrukcji.

Wynik sprawdzenia pozytywny.

2.2.W Sprawdzenie pozostałych przycisk6w

Sprawdzenie wYkonano zg. z p.3.8 instrukcji.
Wynik sprawdzenia pozytywny.

it
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2.210. Ocena wyników badań

Badania dZialania panelu operacyjnego wykazały poprawną współpracę
z robotem IRb-.60 f-my ASA.

Uwaga: - 's kabel panelu programowania zakończony był adapterem a nic
złączem prawidłowym.

•

N
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le 9.20wdzeaLi donsowania mechaniczneao

• t

— Sprawdzić czy panel dal sig zaMocowa4;przy. u2yciu wszekkich
przewidzianych do togo celu wkrętów /zgodnbść polokeni6 -2 -

otworów na panalu, i drzwiach szafy/*-
' LLeLiz-v.

— Sprawdzić czy drzwiczki z.pleksi daję $Przamknąć 1 po
zamknięciu zaslapiają przyciski i przełączniki. sterownicze.

oprócz przycisku STOP AWARYJNY i'przelącznika SIEĆ

• Sprawdzi&-czy.nie ma szczelin wiąkszylniż , 400.między rai, . _ _ „
drzwi szafy* a plyte'panelii*v=-

- Sprawdzić czy w otwór w *talu operacyjnym da sil włożyć

i unieruchomić - panel programowania wykonany w ASEA*\f--

- Sprawdzić czY do panelu można zamocować zespól akumulatorów
przy użyciu wszystkich przewidzianych do tego wkrętów*

— Sprawdzić czy nie ma szczelin większy-oh nit 3 mm między
'ramą drzwi a zamontowanym na panelu Zespokem akumulatorów*

. . . . . . .

2* S2rawdnale wtaillEramE upadem .sterowania robota

— Uruchomić robota wykonując co naStępujei

-a/ Wyciągnąć przycisk $TOP AWARYJNY,

b/ Włączyć zasilanie-przeIącznikiem SIEĆ '—jólannY .

- sit tylko lampki STOP AWARYJNY,-SIEd*

c/ Przycisnąć przycisk GOTOW0t6 — powinny świecić sig tylko

lampki SIEĆ; GOTOW0t6i SYNCHRONIZACJA. .UTRATA PROM,*
RĘCZNA* /Stan sgotowość"/*

d/ Przycisnąć przycio4, PRACA,%;. powinny świecić się tylko
lampki SIEĆ" PRACA" SYNCHRONIZACJA, RĘCZNA* /SW "praca"

- ,
Zdynchronizować'robota przyciskając przycisk SYNCHR=IZAC.
Po zsynchroaizowaniui gdy robot zatrzyma swój ruch* .

lampka SYNCHRONIZACJA powinna zgasnąć*

Wcisnąć przycisk STOP AWARYJNY* Powinna nastąpić przejście

do stanu 'gotowość' i zaświecić sig limpka STOP AWARYJNY*

- Wyciągneć'przycisk STOP :AWARYJNY i przycisnąć przyciski
KASOWANIE STOPU AWAR* i PRACA* ,

Powinno nastąpić przejście do stanu "praca'. r•6
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— Zsynchronizować robota.

Sprcwdzić dzielenie przycisków "RODZAJ PRASY ° przez wciskanie

ich— powinna zapalać sig lampka odpowiadająca danemu

rodzajowi pracy.

. Sprawdzić przeagczniki WYBÓR PROGRAMU. W poZoteniu ZALoprzelQcz

ników powinna ai. dissiecić odpowiadalgca danemu p6g:ramowi •

lampka.

. W stania prac* .„ AUTOs waqczyć dwa programy," Powinna zadwiecić

Sig lampka SL4D-OSSOJGI.
• I
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1. Dokusmenu.p12Ene

MIA

— Dokumentacja techniczno-ruchowa robotów Rb.!6 i IRb.60.

2. Serawdzenie dmenvoLlia mechoacznno

• Sprawdzić czy panel programowania di się waolyó do otworu
w panelu operacyjnym.

3. 22Egaizenią dzislaaa

3.1. Sorawdzenie.dzięlaniq przyCiskk ruchu roboty 

Poruszać poszczególnymi- osiami robota przyciskajoc todpowiel
dnie przyciski w-dolnej części panelu programowania.

-Sprawdzić czy ruchy te-sę zgódne x symbolicznymoznakowanii
nad przyciskami..

3.2. Sprawdzenie dzielenia przeaaczhika PRfiDKOW PRACA RE4ZNA,

Poruszać dowolno'b4, robota.zmieniajec • olotenie przeZęCz!-
nika. Robot- powinien poruszać się z.rótnymi prędkościami,

'przy czym prędkość dla polotenia 50% Powinna być maksyMal
na. W poloteniu przelocznika jedno priycidnięcie
przycis6 ruchu powinno ppwodować ruch. przyrostowy.
Sprawdzić,:czy przy.przeloczaniu przoaocznika w czasie .

ruchu robota nio wystepujg/nieprzewidziano chwilowe
zatrzymania ruchu.

3.3. Sprawdzenie przycisków CHWYTAK 

Wciskać na przemian przyciski CHWYT. i 2WAL.M. i sluchaó
czy przeaoczaję sig zawory umieszczone w -górnym ramieniu
9robota.

3.4. Sprawdzanie dziekania_ klawiatury- cyfrowej i wyświetlacza 

Wciskać przyciski w kolejności 0000.1111.2222....9999.
Po czterokrotnym wciśnięciu przycisku z okreilonq cyfro
na wyświetlaczu powinny zostać wyświetlono cztery jednaki-
we cyfry.

— Przei wciśniecie przycisku R wyświetlacz powinien być
wyzeroiany.

MM r.T1.-vr-r
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3.5. Sprawdzenie dzialania orzvcisków instrukcji 

i.. Przy użyciu dokumentacji 'techniczno-ruchowej robotów ,IRbapS
i Ihb-60 p•402 wprowadź-Oa do pamięci robota proste programy
pó czym sprawdzić czy program jest wykonywany zgodnie :z. __ _
kolejnością. wpisanych instrukcji: Przy wykonywaniu

sarawdzić dzialanie przycisków START i STOP. PROGRAMU.
. Sprawdzać czy pojedYticza wciskanie przycisków instrukcji

powoduje wpisanie tylko 1 instrukcji /automatyczne zwieks

nie numeru instrukcji, na myświstlaczu 0 10/. f

3. Sprawdzenie dzialanip orzakoznika PREOK060 PRACA AUTO. 

- zaprogramować ruch dowolnej osi z prędkością 100%.
W pracy AUTU zmieniać polatanie przelącznika. Każdemu.
poaotoniLi powinna, odpowiadać inna prędkość /Wartoś4 prędka
dci rośnie ód lewego do prawego polatania przelącznika/.

- _
Sprawdzić czy przy przeląozaniu .przglącznika. w jego

• pośrednich polataniach nie występuje krótkotrwale nie
:przewidiiana zwiększanie prędk6ści ruchu.

........ 11 211.imSnrawdzor a3 911 •

. Doprowadzić dowolną oś robota do polotenia.kraficowego i
sprawdzić czy w tym pOloteniu zaświeci się lampka POLOZEilI
KRATICOWE.

Wcisnąć dowolny przycisk instrukcji /np.DOKft.ADNIE/ i spram
dzić Ozy lampka PRZYJĘCIE INSTRUKCJI świeci sig tak dlugo,
jak dlugo wciskany jest ten przycisk.

- W stanie pracy Ręcznej wIączyć dwa programy.,Powinna cidt0

cić sig lampkb Bt.ip OBSŁUGI.

3.8.S rawc...p._aaat.z.....e ozost.gho czysIsAtii.

Sprawdzić czy dzialanio przycisków wpwiE, symuL„ NR. INSTE
i TYP INSTR. jest zgodne z opisem w Dokumentacji techniczno-

ruchowoj str. 440

e
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