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“Analiza’ dokumentacyjna
Praca zawiera wyniki badahd wspdipracy zespoiu wylgcznikédw
termicznych i zespolu bezpiecznikéw i stycznikéw z robotem IRb
produkcji ASEA.

Tytuly poprzednich sprawozdan

Ukady sterowania ztozonych robotdédw przemysiowych. ‘Badania pelne
prototypu wytacznikéw termicznych - nr rej. 2908

Uklady sterowania zlozonych robotéw przemystowych. Badania proto-
typu zespokdéw bezpiecznikdéw i stycznikdéw & nr rej. 2912
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A. Badanie wspéipracy prototypu zespoiu wytgcznikéw termicznych

z robotem IRb-6 produkcji ASEA. -

4

Badanie polegaaqce na sprawdzeniu dopasowanla mechanicznego
zespolu wyl@cznikéw termicznych do szafy ukladu sterowanla wy-'w
‘konano zgodnie z instrukcjg opracowang w OAE /w zal@czenlu/._
Zespdl Wylacznikéw wmontowano do szafy starego typu z powodu
braku szafy nowego typu. Polqczenla zespoiu z szafa dokonano
za pomoc@ przew1dz1anych do tego celu wkretdw. W stanle z&onto~
wanym odlegloéc1 piyty zespoiu od glyt zespolow SQ31ednlch.wy- )

noszg od O do 2 mm. . ‘
Wynik sprawdzenla pozytywny.~

Ve
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B. Badanie wspéipracy prototypu zespoku bezpiecznikéw i stycznikéw

z\ robotem IRb-6,. produkcji ASEA.

Badanie, obéjmujace sbrawdzehié dopasowania mechaﬁiéznégo

oraz sprawdzenle Wspolbracy zesPOZu z ukZzadem sterowanla robota,
wykonano .zgodnie z instrukcja opracowang w OAE /w zalqczenlu/
Zespdi s#ycznlkoy zostat zamontowany w szafie ukladu sterowania
za pomocg przewidzianych do‘tego-celu wkretéw.'

Hynlk sprawdzenla Pozytywny.

W trakcie sprawdzanla wspolpracy zespolu z uktadem sterowanla

stwierdzono, Ze:

pray uruchamianii robota sygnalizacja Swietlna dziaka prawi-

~

dtowo,

* - istniege mozliwoéé¢ synchronizacji robota zgodnie z DIR,

pizyl@czony'omomierz/do zaciskow B180X2w46—47 wskazuje zwarcie

podczas wyonywania programu oraz przerwg, po zabrzymaniu robot:

PR

.po wyigczeniu robota i odtgczeniu obu przewoddéw zasilajgcych

—




2/ Przed badaniami w zespole stycznikédiv wymieniono 1 stycznik, w

—o-
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+5 V BATT na ﬁlaterze robétwnie<da sie zatgczyé - nie ma
przycisku 43" stanu GOTOWOSE, | / .

- wystepuje wyigczenie robota wskubek zmiany sygnazu CONTROL ﬁEADY
na logiqzné "% przy pomocy paﬁelu testowania.

Wynik sprawdzenia poéytywny. ) i

Uweagis S _ : -

1/ Badaniom poddane byly zespoiy przekazane do OBN korespoﬁdéﬁfkq .
. nr OAE/23%/81

N

ktérym stwierdzono niepeine prazycigganie zwory.
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Zolgczmk nr 7 o Sprrewozd.

Instrukcja badania wspéipracy prototypu
zespotu bezpiecznikéw 1 etycznikéw =z
robotem ASEA
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1. Sprawdzenies dopasowania mechanicznego

Sprawdzié¢ czy zespbéi dai si@ zamocowac przy uzyciu wazystkich
przewidzianych do tego celu wkrgtéwe.

2. Spravudzenie wspbinracy z ukiadem sterowania robota

-~ Uruchomi¢ robota wykonujac nastgpujece czynnosci
a/ wyciagnaé przycisk STOP AWARYINY
v/ wtaczyé zasilanie przeiacznikiem SIEC - powinny smiacic

v :';'." M Lt f',*'n'. Sie tYIkO lampki STOP A‘VARYJNY. SIEC

¢/ przycisngé przycisk GOTOWOSC -« powinny $wieci¢ sig tylko
lampki SIEC, GOTOWOSC, SYNCHRONIZACJA, UTRATA PROGR.,
RECZNA /stan gotomoécf/

d/ przycisngé rprzycisk PRACA - powinny $wieci¢ sig tylko
lampki SIEC, PRACA, SYNCHRONIZACJA, UTRATA PROGR.,RECZNA
/stan “praca®/,

e/ zsynchronizowaC robota zgodnie z DTR.
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Wcisnaé przycisk STOP AVARYJNY. Powinno nastapié przejscie
do stanu “"gotowoéc” i zaswiecie¢ sig lampka STOP.AWARYINY.

Viyciagnac¢ przycisk STOP AVARYINY b pr“ycisn@c przyciski
KASOWANIE STOPU AWAR. i PRACA.
Powinno nastapic¢ przejscie do stanu “"praca”.
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-~ Ponownie zsynchrnoizowa¢ robota i wpiéaé'ﬁréfki:béégréﬁ'
instrukcjami DOKELADNIE.

Przytaczy¢ omomierz do zaciskéw 818.x2.46-47.

UruchamiaC /START PROGRAMU/‘ atrzymywac program /STOP
PROGRANMU/, sprawdzic¢ 2e przy wykonymaniu programu omomierz
wskazuvje zwarcie, a przy zatrzymaniu - przerwge.

?:;"g"zi - W poio przytrzymaé reka
é!r robota do momentu i sig lampka STOP AWARYJINY,
;33 PO cZ nna zgasnac¢ lampka ST RAMU o

; - Wcisngt prz é? HANIE STOPU AWAR. Lampka STOP AV/AR.
.4?g y
ég powinna zgasmat,
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Bé,q DZJK
WV;@cgyé‘rgbpta i odigczyc przewéezzasilajec§:+sv BATT
na platerze. Sprawdzié, ze robot nie da sie zalaczyé.
/Nie ma przej$cia do stanu "gotowosSc"/.
.Przydaczyé przeudd zasilajacy +5V BATT na platerze.
Vizaczyé i .zsynchronizowaC robota

Przy pomocy panelu testowania spowiodowac zmiang sygnazu
CONTROL READY na logiczng “4%". Powinno nastapié wyZaczenie
robota. '
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