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wytypowanych zespołów oraz testowanie
3 polskich robotów IRb.

. Badania współpracy z robotem IRb ASEA
prototypów:
A - zespołu wyłączników termicznych
B - zespołu bezpieczników i styczni-

ków.
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..Analiza "dokumentacyjna

Praca zawiera wyniki badaa współpracy zespołu wyłączników
termicznych i zespołu bezpieczników i styczników Z robotem IRb
produkcji ASEA.

Tytuły poprzednich sprawozdań
Układy sterowania złożonych robotów przemysłowych. Badania pełne
prototypu wyłączników termicznych - nr rej. 2908
Układy sterowania złożonych robotów przemysłowych. Badania protd-
typu zespołów bezpieczników i styczników A nr rej. 2912
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A. Badanie *Spółpracy prototypu zespołu wyiączriików termicznych

z robotem IRb-6 produkcji ASEA. .

a

Badanie, polegające na sprawdzeniu dopasowania mechanicznego

zespołu wyłączników termicznych do Szafy układu sterowania, Wy-.

konano zgodnie z instrukcją opraćowaną w CAB /w załączeniu!. .

Zespól *y14czniiów wmontowano do szafy starego typu z_liowodu

braku szafy nowego typu. Połączenia zespołu z szafą dokonano

za pomocą przewidzianych do tego'celu wkrętów. W stanie zmonto-

wanym 'odległości płyty zespołu od płyt zespołów sąsiednich wy-

noszą od O do 2 142.. . -

Wynik sprawdzenia p'ozytywny. -

B. Badanie współpracy prototypu zespołu bezpieczników i styczników

z'robotem IRb-6,,produkcji ASEA.

Badanie, ob&jmujące siprawdzenie dopasowania mechanicznego

oraz spraWdzenie.wspólpracy.zespolu z układem sterowania robota,

wYkonano.zgodnie z instrukcją opracowaną w OAB /w Załączeniu/.

Zespól styczników został zamontowany w szafie układu sterowania

za pomocą przewidzianych do'tego celu wkrętOw. -

Wynik sprawdzenia- pozytywny..

W trakcie sprawdzania współpracy zespołu z UkIadem sterowania

stwierdzono, że:

- przy uruchamianiel robota sygnalizacja świetlna dziale. prawi-

dłowo,

- istnie4e możliwość synchronizacji robota zgodnie z DTR,

- przyłączony omomierz do zacisków 318.X2,46-47 wskazuje Zwarcie

podczas wykonywania programu oraz przerwę, po zatrzymaniu robót4

-.po wyłączeniu robota i odłączenia obu Przewodów zasilających

I MM 0.•••••••
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+5 V BATT na platerze robot nieda się załączyć - nie ma

przycisku d-ci- stanu GOTOWOŚĆ, '

- występuje wyłączpnie robota wskutek zmiany sygnału C,ONTROL READY

na logiozną "1" przy pomocy panelu testowania.

Wynik sprawdzenia poZytywny.

Uwagi:

1/ Badaniom poddane były zespoły przekazane do OBN koresporidentką

nr OAE/23/81

' 2/ Przed badaniami w zespole stycznikóW wymieniono 1 stycznik, w

którym stwierdzono niepalne przyoiąganie zwory.
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Zorgeziwe or 7 cVo sproivozei

Instrukcje badania wspapracy prototypu

zespole+ bezpieczników i styczników z

robotem ASEA
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1. Suawdzenie dogasowania mechanicznego 

Sprawdzić czy zespól dal sig zamocować przy użyciu wszystkich
przewidzianych do tego celu wkrętów.

2. SgrayidEenie.wmpgragy _ E . ukIadem sterowanie. robota

- 

flnn

Uruchomić robota wykonując następujące czynności
a/ wyciągnąć przycisk STOP AWARYJNY '
b/ ulączyć zasilanie przelgcznikiem SIEĆ - powinny świecić

Się tylko lampki STOP AWARYJNY, SIEĆ
c/ przycisnąć przycisk .GOTOWOŚĆ - powinny świecić sio tylko

• lampki SIEĆ, GOTOWOŚĆ, SYNCHRONIZACJA, UTRATA PROGR", r
)- KUNA /Stan "gotowość"/

- f d/ przycisnąć rprzycisk PRACA - powinny świecić Się tylko
lampki SIEĆ, PRACA, SYNCHRONIZACJA, UTRATA PROGR.,RgCZNA
/stan "praca"/,

e/ zsynchronizować robota zgodnie z DTR,

- Wcisnąć przycisk STOP .AWARYJNY. Powinno nastąpi przejście
do stanu "gotowość!' i zadwie0.94.0.9 laPpkw.STOP.AWARYONY.

- Wyciągnąć przycisk STOP AWARYJNY b przycisnąć przyciski
KASOWANIE STOPU AWAR. i PRACA. 

.

Powinno nastąpić przejście do stanu "praca".

I •

- Ponownie zsynchrnoizować robota i wpisaó .krótki program

instrukcjami DOKŁADNIE.

Przylączyć omomierz do zacisków B18.X2.46-47.

- Uruchomiać /START PROGRAMU/ fi zatrzymywać program /STOP
PROGRAMU/. sprawdzić że przy wykonywaniu programu omomierz
wskazuje zwarcie, a przy zatrzymaniu - przerwę.

- W rioloz

robota do momentu

pO cz nna zgasnąć lampka ST

- Wcisnąć przyA
powinna

bliskim zapro'gramo przytrzymać rgkg
i Się lampka STOP AWARYJNY,

RANU.

ANIE STOPU AWAR. Lampka STOP AWAR.
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• 1114qczyćrobota i odlgczyć przewelizasi1ającV+5V UATT
na platerze.:SpraWdzi e rot:6i nie da Się zalączyć.
/Nie ma przejścia do stanu "gotowość"/.

—yrzyaączyć przewód zasilający +5V DAT T na platerze.

— ,Vagczyć-i_zsynchronizować.robot._

— Przy pomocy panelu testowania_spowodować zmiany sygnalu
CONTROL READY na logiczną "i% Powinno nastąpić wyaączonie
robota.



IM 1=3

LOVC Zille .e sp-yaw°

gi vxs4vAlccia hacia,v);61 wsKfrui
zesro JEACnA 1-e-vm tczn ak. -
z (mb o 4eikk A s E_A-

Oria.c.ourvłt
Sr mw rh;

461 , 2espoilf

. Wax flamo. magm 4.531

•

Ż



calackce. kłyz,i;7-cria ctt ero 40 fti f (.4. -zesitoria tioiTc? cam,' koilAi .

4e# imA.. cizm i ri, poler i iti t_ /1442. ST t-cturcheitic,- eioris-0 -
tirat-Lia Akt t c,144A44'utiA, Z elitj. c14407c iti ILL° L,t; styk. —

cim1
4i1ci...

I rt:2-teiLi s 1:raiArttql.: (-, I ul zestc;ei- : 0107 41. '5 2,zw,0 Co Ctra_ c:

f In WitICZA W SlAirilli GL- rutiC1,14:12 tA1C.1 elo t ce-Lt

i (AA/ . oc) s 45 F vu.zsd/vi • ii.iyti . -2-€.5 r ( k.k a ręjk-v62:--
e-- 1 i

2-isrioi•A SgkiecLiul- itetatiCi sis (4) - u"& "L O -; 2 iii4tiĄ


	Page 1

