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Analiza deskryptorowa RoBoTy-likzEmYstowE. czuo

Analiza dokumentacyjna

W dokumentacji .technicino-ruchowej opisano konstrukcję,
i zasadę dzialania prototypu urządzenia UZ-1 reagującego
na zbliżenie" a,wykorzystujecego promieniowanie podczerwone.
Urządzenie Ul-1 jest przeznaczone do zabezpieczenia robota
przemysIowego przed wyrządzeniem krzywdy czlowiekowi.

•

Tytuły poprzednich sprawozdań

1.: Opracowanie zaloted oraz wybór koncepcji:

i projekt modelu /nr raj. 273§Ą
2. Wykonania i badanie modelu /nr rej. 2859/.
3. Wykonanie modelu użytkowego /nr rej. 4581/.

H8.t,15 C2/691 .002.47,2 R0694)
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1. Pr=nc,-.7n.1

UrzQdzenia UZ-1 jnot ,,r7o,-noo7on,, do zobnzpioczonia
roboto przed oyrzr3dzonion kr:.yudy czi7=fekc;Ii.

P. OnJo t...o'nntcznN,

2.1. CDiO or61.rw nrzizonin UZ-1

1

411.0.•

sklad urzQdzonia UZ-1 zabezpioczaRcaGo robota przod

uyrzdzonien krzymly cz•Ioulkoui uahodzQ nast?aujQco

podzospoly3

. - nadajnik proioninualiia podozciruonogo
- odbiornik pro7iionicuanio podcZorwonogo.

dajnik. jak i odbiornik zmonttmano na jodooj

nop61nc!j 77:yto.e druknuonoj - kt6r;:; 1,E.,isszozono u odpoulo-

dniakoLrzynco f%a-to1o7r:j /dokumontacjr.1, konstrukcyjno

nr /.

Oadalnik !r.)!Aioniounnio oodczoruonnno

t a jnik pronionisuanio podozcruoneno

ita?uloy :1-c3tokntno o 1,25 kHz i

gonorujo

v:ypoInionin

na:ja,Inika jest v:ytuorzonio polo pronioniouoi4
podczprwon o -joó r n1.. robotn, .

Uzyskujo to (17:121:1 odpot:liednierm rozioszazoniu

dltA na podszorioA• no, ralisniu robota /pc duio -diody

z kafżdej strony rmlionia robota ry3. 1 I.

2.1.2 Odbiornn ,rnlionieuanin nodczomoncno 

Od!)4 ornik pro;iinicuar5a podczoruonoco jest przeznacz

ny do odbinru iszoisjc000 rcionla ipuloeuogo

pro:Aeninudnia Podozeruonnoo vqtworzonego przez

nadajnik, u przypajku odLlioia t o 1,jroAonisuania od

szIouicko 3 5 douninego przsdniotu. W sktl:ad a si

odbiorczaj wonodzQ po tray :;:ototranzystory z k6;WOj

°trony ratlinna robota /ryo. Z /. Odbiornik oasis:do

Culo ttr.,:;fy :;c-Jzploozchia:

dzvli cvia sygnalizujQsa do obszaru
 Alif-!')e71.1j.nqzirr79,

.4••••onsma
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UrzQdzonle
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I strbil 3_ ,. .. . _...

1 ::tron  15Nr 1-10 G

11 - wyIroczonle roboto popr:lez stop awaryjny.

2.2. Zacodo dzio7.:on:;,o

:131:70dQ dzialnnia ur::Qdzenio ut-a poicco in" ty", :x no

ronieniu : ozpi2czon000 roboto unioozczone on po dwie

diody .na podczomin P.ródao/ i t'rzy i'etotranzyotory

/detektor/ z obu ccr(ni rnionic robota * odpowlodniej od

o Łoio edlo(jaoci /ryo. 3 /. Uliesze lrii w taki spooób
uyf.:0,1 viVi ortych zapownia, e t przwiadku

jokingskolvviek przedmiotu Iwzgl2dnic czacwieko(

do ukIadu :Iródlo detektor spowo.6ujc. pouotanio oygnalu

wyjóciewego detektora. ;.::C:Ct000t':anie w urzr)dzoniu UZ-1

dwóch ukLad,ów proornych o ró2nT1 progu znazinacnic

/z mot1iwo6cirj rooulooji tego/ powodujeu'pojawienie

oygnaau , z któro.coitolwak detektora /wzoldnio kilku

'detoktorów/ którego warteść przekroczy naotawiany próg
zadziaaonia ukaadu prnotnnie cygnoIu wyjóciowego. Tan

sygilea v;yj:iciowi joOt wykerzyotony do 7-rolQczanin ukIadu

catrzcf;coczego dźwikomwo /lo.Ann rt nicż doIczy6 uk,Iad
wiatlny np. w peotoci 11. jQC(3j lampki/. °aloza zblifmnii

do ukaadu 4róclIo.,.detoktor jakiee,;okelwiak przedmiotu

/tIzolt2dnie czlowtoko/ opewoduje zadziaaanie drugiogo

ukacdu proorn000. SnnaIz drugiogo ukaz-Au proomlgo jcot

wykorzyotany do zatrzyoanin robota poprzez stop awaryjny.

2.2. M.1,tedn 'cadania_str,,f zabe  2iaczenia 

Dodania crotyc::no po37;czenó3.nych otrof zabezpieczenia

polein no ,)rzocm;oniu prnatorlodayn do romionin roboto

nanokinu sklepowego. i3cdnnio dynonic;:ne po1ogaR3 no

uotal.4ioniu nonekinu w 6ci'.310 okro'dlonym, .11ejseu i ,;(1.:i.ro-

Fircmowaniu robota by tlykonywoI ruch obrotoay e:roni,:nO

kgtn :WO'?" jc prAkoć od 1,C;., t.2 0;; do 1C 1, U1,;(2,

dekonuje l pomf,arł,.w po dzy zorzyl--;nny:n rolienion roboto

. anukiuc;7.

O

•



PIA P
Wal•Azawa

UrzQdzenie UZ-,1
_ • -

Dokumentacja.Techniczno-auehewa

Uruchmlianio

I Stro,,1 4

57 t: on 15"

1 Nr tIO:o Z

Uruchalianie urzQdzonia UZ-1 polega na dokaadnyr doctroj

niu oi odbiornika do c;1%7stotliwotici nadajnika. W tym

Celu naloty przed ukZ:cd :':rcidlo-dotektor umic,Icić na osj,
symetrii oloruntów fotoolaktrycznych krQftek o :.4.3dnicy

200 t,:lm wykonany = dowolnego natoriaau od!JijojQoy iiroxio-

niowanic podc=rwono /rys. 4 /. Nastrjpnie naloty
pry czyć woltomior7: cyfrowy do punktu oznaczonego on

ochonacidvin /rys. 5 / i tok krci6 potr:ncjomotrem pa
phy uzysk:oz..' roksy:1°1m) wychylenie woltomierza przy

staIych warunkach pomiaru. ::astawienio zasiQgu cdpówio-

dnich otraf t:zw. ostrzgawazej /dZwiz*owoj/ i drugiej, -
powodujrjooj wy2Qczanio rohota możno przeprcwadzić
bezpośrednio no robocie przonysaowym.

, W tym celu mono wykorz:ystać ndnIkin sklepowi, Ubrany w
'ciemna uranio np. i'artuc:z.. ;:atekin prostolarA.

ranionia-robsta w odledao!ici ',:Qdanej strofy zabozpio-

czef'ia robota i tok r uluj ly potoncjemotrem P2

uzyoka6,syfIna7, zblita,ly manakin do

rwlicinia robota /nie batoj nit 50 ,cm. od ranionia'robwZ

i potencjonetrem P2 r u1ujemy tak toby ;':odziaaa

"Stop awaryjny': robpta.

1:astcspnie pr ra:wja".y robota tok ;?.eby wykonywa ruch

obrote7:y w r-onicolh k'j•ta 2000. Po zaprogramowaniu robot

ustawicr-y prostopadle do ra-lionia robota ::anokin sklepoc

I 7,:wic ajr,ic prI:dkn,,16 ot:rotowQ roniunia,a:?, dor,ax,
sprawdzamy.popmnis strlfy_ostrzagania i odlcia;:anio

robota poprz:oz "Stop awaryjny". ,

Uunon: Prty !''ng prt:dkoci romi,2 robota nla mot.° udor%yt.;

ilnnokino, locz powinno zatrzyT,a6 sic2 w do:!,:olnio,

maaol odlc'caoci od nieco.. W przociwnym przypakt

prze?rownktić ponoui3 regulacj , zwi2kszcij

odp=icdnio Ł i dzia7:ania po3zo7egó1nych

strof.

•

••••••••,••••••••••• okannow.r. rw% mOoMinee or.%

•
f
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C. Dano techniczno

3.1. i1ko :o iiwE-----------

ru1say ayGnaA o f = 1,25 ktiZ i wypenioniu

uypromioniouanY przom ca-tory diody no podc=.,roioli

COW-22.

i zitromr-•

i Stron 46

Nr Lio bz

4

0.2. '.:14 P1k0 . wil6cirm3

Sycncrly:

a/ dzuiv!=y cycna1izuj2,oy o zbliżaniu OiQ do'ctrci'y

zacroonia,

b/ onnalmarcia powodyjQoy zotrzy;lanio robota vi

Trzypodtal analc=it)nia się czacoioka /uzg1,2dnio

Rrz:cdmiotu u atrofic, zacroonia.

3.C. Napicie zaci?.ania:

C.4. Pobór mocy u ca-!..ie pracy ilrzQdzonia P Z. tW.

Odloi2.17:o6CdziaIania ur7:ędzotlin: ygna akuotyczny

' ra ) 5\i y10;- • YOZLO t 015 .

C X.. Wymiary oabarytow uc. dakumcntacji tech. nr

3.7. o3ur%gdzonio: O k r

206* Stapiań ochrony.obt:douy: IP-40 mj. PU-79/E-0310S.

309. !lax natQA0nla t!uiatIa dzionnaco bQchl sztuczriogo

6wiatao Vozprcozono 1000 Lx.

. ':11r(niki prac14

A
4,1. Temperaturn otoczenia: D f. 30°0

4.2. 1:141gotn066 względno: 5

4.0. C.16nionic ntoco.Foryczno: 860 i 1030 11Pa
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4.4. Nat nie p61. staIych i zmionnych a częstot1iwot5ci
sic:!,owoj nie przekraczajgdej 40CA/m

4.5. Wibracjo'- urzdzenio odporno nn wibracje vig.
PN-7L/i1-42020 p. 2.3.4 grupa wykonania 2b iczęstotliwośc
10 - C0Hz; amplituda 0,35Yd1n częstotliwoLei poniZej

.260Hz i przyspieczeilio 49 nis dla częstotliwoci pcwyfto:
60Hz/.

4.3. Czas nagrzewania wstępnego - nie wymacn.

" Vg;22aniAltg

17 Gland koilplotngo UZ-1 wchodzq następujQce
podzospo=4:

1. Skrzynka motnlown UZ-1 z zamocounnr2 wounr2trz plytkg

drukownml oraz cIośnikion,

2. Dwa kal310 poiQczeniowe.

• Dwa kzowniki Zotwormli.

4. Dwie obejray . do zamocowania caIoj konstrukcji do

ramienia robota.

5. Komplot

Ponadto v,raz z urzgdzonien UZ-1 producent powinion

dostarczy6. naotępuRce dokumontyl

- DokumantacjQ Tochnic7ino-Ruch=ge

Karmgwoe.ancyjw2.

G. Trpnoposrt

5.1. Pakowani()

Do transportu urzgdzonia zabezpieozapco robota pr;.:cd

wyrzQdzcniem krzywdy czAewickowi UZ-1 jctit"pmk6t7cno
pud2:o tekturowe zoWicrojQco nnortyzujQco wk:1adki

• otyropianowo.'PudIo stanowi'jednostkowe opakowania

wyrobu.
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5.2. Warunki transportu...... ------------

Stroxi T
Stron 45

Nr 406 g

Urz7jdzonio zabezpieezajF2co robota przed wyrz:jdzeniem

krzywdy czaowiekowi powinno być transportowana krytymi'
środka-A transportu. Tomperatura otoczenia powinna
CiĘ mieścić w zakresie.-15 ac -1.70°C.i przy wilgotnoci.

'wzg19dnej.do 95%.

R czasie transportu nale2y zachować środki zabozpiecze.
ja.co przed nadmiernymi wstrzgtdmi i wilgoci" ,

6,3; novankowywanio 

ddt,ierea po otrzymaniu prz.:syaki owinien sprawdzić
• stan opakowania. Po'wyjciu podzespo2św wehAzgcych

.w slam] urzdzcinia zobszpioozajQcoL:o robota przed

w yrzr_Idzonion krzywdy czaowieko6i 1i2-1 .naley sprawdzić
czy w czacie transportu nie"zo tay one Uszkodzono u

sposób .widoczny, oraz czy w opakowaniu sznajdujgoij

wszystkie olonenty wyposo:lonio określone w pkt. G.

7. Przeohevoiwnnio

UrzQdzonie zabezpioczanco robota przed wyrza,dzeniem

krzywdy-ozIowiekowi UZ-1 powinno być przechowywane w
opakowaniu transpOrtowym . w tomperaturzo +10 do 4-300C,

ui1gotno66 wzg14?dh3 powinna być no to%in poziomic,
nft6by Li—annoj teMporaturze skaadcwania nio nostopo,;:a7ca

skropinnia pary wodooje

Pomies7czonic przezriaczóno na okIadevanie powinno być .
wolne od por kwasów zasad lob innych substancji mocgcych

powodować korszj:i. Pad2o2c skaarjowiska nale.ty zabezpiu-
czy& przed wibracjami i wstrzqsami.

8. Irmtnlmania

6.1. Micinco pracy

Urzdzenie zabozpioczajQco robota przed wyrzqdzoniom_

krzywdy czlowiakowi UZ-1 powinno być wykorzystVwano
Zgodnie ze swoim przoznaczoniom /pkt. 1/,

rw!
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Dokumentacja,Tachniczno-Ruchowa I Nr 40 GZ

PrZewedy instalacvine

W- celu pod1.4.iczenia . urzQdzenia UZ 1 do robota naleAy:

1. zIikjidovja or na Zaciekach 023.X12.32-54 w szafie

sterowniczej robota,

2. pod czyć zaciski znajduRce si2 w szafie cerowniczej

023.X13.53 -.(21.C1/A1.X12.16

023.g12.54 QI.01/A1.X12.213,

3. no zaciski ZR1.X44.1A i la podaQczyć 1_4 G i C

- 4. pol.Qczyć,w - szafie sterowniczej robota:

.1323.x13.55, b23.x13.71 /1.15V/
023-.X13472 /-15V/

023.X13.57. 02a.X13.74. /0V/

5. ;j1 rarlioniu' robota poIQSzyć:
,K22- /4-15/

ziu.x24.38 K21 /-15/

ZR1:X23.40 1(23 /0V/

6. Rod4czyć: K1 i do' Skrzynki

InataloWanie i uruchamianie- urzadzenia zabez2ieczaj2colle

roboto ae rze wyrz,2dzoniem krzywdy. czIowic:kowi UZ-1

UrzQdzonic to jest mlocowane przy poocy odpowiedniej

konstrukcji do miienia robota /0,0k.Kon y/. ScherIat po czs

podzeppoIów wchodzcych w sklad urzgdzenia UZ-1 przedsta-

wiono.na ryc. G . Przed uruchonioni,_tm należy orrawdzić

prawidlowcó6 poIrlczeel oraz zamocowanie. Oopiiro wtedy

, . wy2.4cznikion mozeriy zalQczyć zacilanir; ur71Qdzenia.

Po zalQczeniu zasilania urzi-jdzenio jest otow do pracy.

9"-' 1-q!°11/01, 12:1P

Przodi:ażdorazowyn rozpoczęciom - pracy należy przetrzeć

stT7.atkr,1 flanelowa: filtry na. Podczerwień jak równie przezrc

'czYsto szybki. Jest to konieczne szczególnie przy dużych

zopy.leniach'i - osiadaniu pylów. na wyżej wyrieniclnych elecnt

IL211/1: Wszelkie pracy zwirlaane z nontafteF3 i deontaorl urz
dZenia 4a zpieczajr„Icego robota przed wyrz enion
krzywdy'ozIowiekowi oZna przeprowadzić po od1Qczon0
napicia zaailoRcogoe Wózolkie procy noprovicz
być prowadzono- jodynIe przoz osoby do upran c

. prioz producenta. A
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stron /15

Doktxntncja Tcchni=nn-Rucov:c

c.d. tlya -Lt moto'rialóvl

Oznaczbni6
nch r.16tow.)

R7

R42

r.:17 ,

R23

131,i.P3

C39

C38'.

C204000 ,

C22,C27,C29

C1G

C21-

C19,C20

c31 ,(132,c37
c3,c4,c1n,c15,

rC23 C42 ,. 

C140.74C42sC18
C20

C7

p2,c1.7
c24scas.cs4
CO3C5,C35tC36,C40

C14 '

C25.041

Pl

P2

Typ 1 dEIk3 eChOiCJIC

fa:G-0,20- .20k

0.,:G-0,25 33k 1%

Ri10-0,23-°82k

ZX

fr:7
40/0

G-0,25 330k - Z%

NMG-0,2'.;; 0N3

Pbtoncjonory

Try7lcr ccrlototly CT 32

V.ond!...moatcry

gCP-1 E3 2p0

Kr-Pm 1C:1F

ta,q%

1C!)F 10%

KFPi 22pF * 10%

1,FF.1 1000F 10%

KFFm 470F 10;7;

KCP'm 4n7 .0/0

C;FPra 22nF I O%

KFPn 100nF 10%

KFP n 220nF /0%

04/U-i 202 1GV

04/U-I 1C0/1V

04/V-I 47;0?1.3V

'04/V-I 100)4F/15V

04/11-I .A2CpF/15V

64/V-T. 470,LIF/151/'

Inno .
Pr:=4ainiki

PRU/lx2--4441-114-4

K0/1x1-0-4441-401-3

21r3C73, i)plYxcdni2-

C31010130001

0310100/210001

f:35102101330001

Z15102101210001

•••••••••••.•.••••••••.•ftenammeharvaha' •••••••heamemnr•Re. 

I '7ktr,
 rimmogrrognegO,p,..seownraliow-ry.,.....•••••nowomagavytwwww./........OW•wa



PIA F
Wa r s' Za wa

Urzcizonic UZ-1

Dokt intacja Technicznc-Rinhowa

Stro:11 11

Stron 15

Nr 40

-

c.d. wykazu'Tiancia16'w

Lp"

r:37

58

551

60

GI

Ozhiczenio
sOct3azow,J* 

L1-1.6

3L*4

TY!) 3. darto 't ua:Inicznq,

4 

. Uwagi

* Daawik 1:1 Rdzosi N-11-.:/11/F2001
Al 3400

1- Qc7:nik. ;Iinincurawy

G o"niJ GO 10/05

Filtr "INFA sciTaARz"
0 17,3 x 1

. Szybka. osaanyljgcn

p 17,3 X i

•

•

IMpeol.ilo•••• W•ilb•abirlimaksonow.••••••••



I

UYZCICIZ e 'lie Z -1

o uie Qcju Lz1O - RucitiowQ,

41,,C

f9--)

:t

Lizr-1

rL

440

R14.5. I

Ry3 2

14,

I
I

11 i



•

220 •

4 '41..(1.,•:
UrzR,d-zene 5

ookumevitacio. rcLdiritIczno- RLĄc,hoWa. i Nr

220 220 , 220

;

F

F

"TA

rx12-1
61D 41 F

Rqs

rt13-' r-4-1 

LOD i r

7, , 777777/i

Rys

t



11.•••••••• 4 • so•-•—•-•, , i •

i /9-. // • t . .,f )1% . A - • .
t
4

4

;
o

1

) - • -;7\
F$ • /

--(41- 71))44774('
• 67 /  ../32

ji..Ź •

—

r-



UrzozdzelnLe

Doku vi e nto-ci Q.

U Z- 4 45

Technt.czno - Ruciknowa... LioGg


	Page 1

