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Analiza deskryptorowa

ROBOTY PRZEMYSŁOWE: BADANIA.

Analiza dokumentacyjna

Praca zawiera wyniki badań długotrwałych robota PR-02.

Tytuły poprzednich sprawozdań

1. Uzgodnienie z ASEA programu badań. - nr rej. 2867.
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1. Przedmiot i cel'badań

Przedmiotem badali był robot PR-02 o konfiguracji składającej się z
nastgpających modułów: MD-3603, MB-6002, MA-6002, MC-502, ME-3602 -
wszystkie moduły oznaczone były. nr 0028006.
Konfiguracja ta została złożona przez OAM z dwóch robotów dostarczo-
nych do badań oznaczonych nr 001/80 i 002/80 /świadectwo KT ZD nr
331/80 i 332/80/ ze względu na to, że w obydwu robotach wyst'uowaiy-

usterki uniemożliwiające prowadzenie badań.
Po przepracowaniu przez robot. w/w konfiguracji 50 godzin przystąpio-
no do właściwych badań /4.12.1980 r./.
Badania prowadzono zgodnie z -Programem badań nr rej. 2867 oraz dodat-
kowymi ustaleniami zał. nr 1.
Badania miały na celu sprawdzenie stabilności parametrów robota w
czasie 1000 godzinnej pracy.

2, Badania

2.1. Przebieg badań

Badania długotrwale obejmowały 1000 godzinny okres pracy robota,
Drzyczym po 50, 234, 300 oraz 1000 h wykonywano pomiary objęte pro-
gramem badań., a mianowicie:
- sztywność statyczną
- powtarzalność
- czas trwania ruchów, przyspieszenie zgodne z programem oraz czas

osiągania położeń krańcowych.
Rejestrowano również "przebicie tarczy igle.
Dokładny -przebieg badań przedstawiono w zaIącznikU-nr 2.

2.2. Wyniki badań

Wyniki

Pomiar

Pomiar

•
badań przedstawiono w tabelach oraz na wykresach,
sztywności - tabele 1-5
powtarzalności - tabele 6-15

•
Pomiar czasu ruchu - tabele 16-18

Pomiar dynamicznych przebiegów ruchu poszczególnych modułów.-
tabele 19-29, wykresy rys. 1-16.
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Oznaczenia przyjęte w tabelach i na wykresach:
- czas trwania ruchu

T2 - 
czas przyspieszenia

T
3 
- czas hamowania

T
4 
- czas uspokojenia

a
1 
- amplituda przyspieszeń /maksymalna/

a2 - amijlituda hamowania /maksymalna/

a3 - amplituda zatrzymywania związana z uderzeniem w zderzak

1 -1-kierunki amplitud: . dla przyspieszeń
- dla opóźnień

Ruch uważa Się za wytłumiony gdy oscyluje w okresie 1 kratki na wy-
oscyj_pgramu 4

kresie7(-6o odpowiada 47g.l.

Do sprawozdania dOIączono wykres z oscylografu - zał. nr 3.
Badania przy zastosowaniu igły zamocowanej na robocie, nakłuwającej_
tarczę mogłyby mieć istotne znaczenie, jednak w przypadku tych badań,
gdzie występowało demontowanie robota, rozregulowywanie Się zespołu

rygli oraz uszkadzanie się układu sterowania, powodowało rozrzut
nakłuć dochodzący do kilku centymetrów.
W trakcie badali zużycie oleju wynosiło 1250 cm3.

T
1

2.3. Podsumowanie badań

Decydującym czynnikiem mającym wpływ na przebieg badań by/ brak

Powietrza o odpowiednich parametrach oraz usterki i konieczność regu-
lacji robota.

W załączniku nr 4 przedstawiono przestoje spowodowane brakiem po-
wietrza, w załączniku nr 5 wykaz usterek, a w załączniku nr 6 wykaz
regulacji dokonywanych w trakcie badań.

Wnioski

1/ Parametry ruchu T1T2T3T4a1a2a3 w funkcji czasu trwania prób nie

można uogólniać ze względu na wymianę elementów, niekontrolowaną
regulację 'tłumików, usuwanie luzów oraz Zmiany ciśnienia zasilania;

2/ ugięcie robota U /mm/ dla kierunków siły Fx i Fy zmienia się w
przedziałach:
2,90 4, Up" 525 1,1045z U_"37 SL 1,50

2,8O.. U_Fx4i525 Uri 2,60

1,0 .1E 111
. ff./

1 250 4g• Tni Y A
2 2y

2,50



3/ powtarzalność robota R /mm/ oraz czas ruchu. Ti/sek/ zmienia Się

w przedziałach:
dla ruchu Al -a. A2 01014 R 0,02; 0,70.E Ti Ę. 0,92

A2-4' Al
B1 -t. B2

0,01. RA 0,02;

0,00t. R. 0,01;

0,01  RAG 1011

T14 2,40

1, 14 Trt. 1 157

3,10 g•k• T . 3,90F1G2 --P.F2G2
It

F2G2-1'. P1G1
R5 0,05; 1,45" Ti 5.1,72

Vt D
l
-, D

2 0,00 Art R .s 0,01; 0,47 S... .0,50
V t D2 -4;"' Dl 0,01 R 0,01 0,32 0,38
It

f t

Cl-a. C2
C2 -a. C1

1,14".T1.". 1,84

1,23 T1 1,66

4 z analizy usterek" występujących podczas badaA najwięcej usterkowoś-
ci wykazywały następujące zespoły:
- tłumiki modułu M34003 /wymagają zabezpieczenia przed rozregulowa-

niem i właściwej amortyzacji/
- zespól rygli modułu 103603 /wymagają co pewien czas kasowania luz
- przewody pnetimatyczne /plastikowe spadały z końcówek, rurkowe

rozszczelnialy się/
- przewody elektryczne /występowały zwarcia/

5/ czas cyklu S /sek/ w.trakcie badaA zmieniał się w przedziale
71 4' S 4 lo.

4. Konkluzja

Podstawowym efektem dIugotrwaIYch badaA /1000 h/ robota PR_02 jest ze-

branie informacji o trwałości poszczególnych modułów i zespołów wcho-
dzących w skład.- badanej konfiguracji. Zaistniałe w czasie badaA uszko-
dzenia i usterki, zestawione w sposób hronologiczny w zał. nr 5 do nin.
sprawozdania mogą być wykorzystane w dalszych pracach nad modernizacjg
robotów PR-02.

Peeyeirit syr4lgurn,44 hp* ov7•o/A4 dyS rosvrfis.imoswiir 
ryg/e:



ZaIqcznik'nr I

I 4

Uzupełnienia do Progi'amu badań
/wyciąg z książki prób/

Odnośnie sposobu pomiaru ustalono:
dokonuje Się jednocześnie rejestracji przemieszczeń przyspieszeń oraz
sygnałów 2 mikrowyłączników start=Stop /to ostatnie dla modułów A,B1F

Rejestracja ta jest wykonywana dla wszystkich kierunków ruchu każdego
modułu. Zapis wykonywany jest w pięciu ruchach dla każdego kierunku
i modułu: lx z szybkością rejestracji 250 mm/sek i 4x z szybkością
50 mm/sek.'

Rejestracja przemieszczeń jest realizowana dla modułów o kierunkach

ruchu A,B,F,P.

Rejestracja przyspieszeń jest realizowana dla modułów A,B,F ID,C, przy

czym przy rejestracji przyspieszenia o kierunku ruchu C należy prze—
kręcić czujnik przyspieszeń o 90°.
Rejestracja ta zapewnia możliwość odczytu własności dynamicznych
robota, czasu ruchu, modułów oraz przy zmiennej odległości zakresu
ruchaw, średniej szybkości ruchów.

Sposób ustawienia czujnka przemieszczeń za pomocą płytki wzorcowej
1 mm od czoła modułu. Należy zabezpieczyć taśmy ze skalowaniem
przemieszczeń i przyspieszeń. Zapisywać kolejność rejestracji.
Rezygnuje sig z rejestracji pełnego cyklu ze względu na brak odpowied

niej ilości czujników przyspieszeń. Należy zanotować ilość oleju na

Początku próby.
bŁ
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