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1. Przedmiot i cel badan

Przedmiotem badai byt robot PR-02 o konfiguracji skzadajgcej sie z
nastepujacych modukdw: MD—BGCB, B-6002, 1MA-6002, MC-502, ME-3602 -
wszystkie moduty oznaczone byiy nr 0028006. . ’
Konfiguracja ta zostala ztoZona przez OAll z Awdch robobtéw dostarczo-
nych do badan oznaczonych nr 001/80 i 002/80 /éwiadectwo XT ZD nr
331/80 i 332/80/ ze wzgledu na to, Ze w obydwu robotach wystepowaly
usterki uniemozliwiajace prowadzenie badan.

Po przepracowaniu przez robot- w/w konfiguracji 50 godzin przystapio-
no do wtaéciwych badatr /4.12.1980 r./.

Badania prowadzono zgodnie z programem badan nr rej. 2867 oraz dodat-
kowyni ustaleniami zat. nr 1.

Badania mialy na celu sprawdzenie stabilnosci Daraﬂetrom robota w
czasie 1000 godzinnej pracy

2. Badania

2.1. Przebieg badatr

Badania diugotrwaXe obejmowaly 1000 godzinny okres pracy robota,

przyczym po 50, 234, 300 oraz 1000 h dyfonywano pomiary objgte pro-

gramem badan, a mianowicie:

- sztywnosé statyczng

- powtarzalnosé

- czas trwania rucndw, przys@ieszenie zgodne z programem oraz Czas
osiggania pokozen krancowych. . ‘

Rejestrowano réwniez "przebicie tarczy igia".

. _
Dokadny przebieg badah przedstawiono w zataczniku nr 2.

2.2, Wyniki badan

Wyniki badan przeastawiono w tabelach oraz na wykresach.
Pomiar szbtywnodci - tabele 1-5
Pomiar powbarzalnodci — tabele 6-15
Pomiar czasu ruchu - tabele 16-18
Pomiar dynamicznych przebiegdw ruchu poszczegdlnych modudw - —
Tabele 19-29, wykresy rys. 1-16.
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Oznaczenlia przyjete w tabelach i na wykresach:

Tq-- czas btrwania ruchu

T2 - czas przysplieszenia

T3 - ¢zas hamowania

T4 - czas uspokojenia

ay - anplituda przyspieszen /maksymalna/

a, — amplituda hamowania /maksymalna/
— amplituda zatrzymywania zwigzara - z uderzeniem w zderzak
kierunki amplitud: }'+ dla przyspieszeih
"~ dla opbinien

Ruch ufaza 31e za wybtumiony gdy oscyluje w okresie 1 kratki na wy-
osc¢y
kresiejYco odnow1ada 0G-.

Do sprawozdania dol@czono wykres z oscylografu - zakt. nr 3.

Badania przy zastosowaniu igly zamocowanej na robocie, nakiuwajgcej
tarcze mogiyby mieé istotne znaczenie, jednak w przypadku tych badai,
gdzie wystepowaXo demontowanie robobta, rozregulowywanie sig zespoiu
rygli oraz uszkadzanie sig¢ ukzadu sterowania, powodowaizo rozrzut
nakiué dochodzacy do kilku centymetrow.

W trakcie badah zuzycie oleju wynosito 1250 cm? .

2.%., Podsumowanie badai

Decydujacym czynnikiem majacym wpiyw na przebieg badai byz brak
powietrza o odpowiednich parametrach ordz usterki i koniecznosé regu-
lacji robota,

W zalaczniku nr 4 przedstawiono przestoje spowodowane brakiem pO-

wietrza, w zataczniku nr 5 wykaz usterek, a w zatgczniku nr 6 wykasz
regulacji dokonywanych w trakcie badai.

“
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3. Wnioski

1/ Parametry ruchu T1T2T5T4aqa2a5 w funkcji czasu trwania prdéb nie
mozna uogbdlniaé ze wzgledu na wymiang elementéw, niekontrolowang
regulacje trumikéw, usuwanie luzdw oraz zmiany cisnienia zasilania;

2/ ugiecie robota U /mm/ dla kierunkéw sity Fx 1 Fy zmienia sig w

Przedziatach:
2,90 & UFxs5,5 ‘ 1 ’IO‘UFyS’l,BO
2,80 & U—FxSB’B 1,80 & UI"I = 2,60
1,0 &.UFy_c_;__’l,’l ’1504-.UF2J$_250
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3/ powtarzalnosé robota R /mm/ oraz czas ruchu T, /sek/ zmienia sig
w przedziatach:

dla ruchu A, A, 0,01 RS 0,02; 0,70€ T, & 0,92
ST Ve 0,01% RS 0,02; 1,058 T, 2,40
-~ B, =B, 0,00% RS 0,01; 1,94 %= T,& 1,57

- PG, TG, 0,01% R& 108 3,10 <7 % 3,9
Mo FyG,—» F,G, 0,014 R& 0,05; 1,45 & T &1,72

"~ DD, ! 0,00 & R 20,01 0,47 % T,< 0,50
" D, =D, 0,01€ R< 0,01 0,32 € T, £0,38
-, G 1,14&. T € 1,84
o Gy C, 1,23 & Ty & 1,66

4/ 2z analizy usterek wysbtepujgcych podczas badad najwigcej usterkowod-
ci wykazywaly nastgpujace zespoiy:
- tizumiki modutu MB4005v/wymagajq zabezpieczenia przed rozregulowa-
niem i wtaSciwej amortyzacji/
zespdi rygli moduiu MD3603 /wymagaja co pewien czas kasowania luz
przewody pnedmatyczne /plastikowe spadaty z koncdwek, rurkowe

rozszczelniaty sie/

przewody elektryczne /wystepowaly zwarcia/

5/ czas cyklu S /sek/ w.trakcie bada’d zmienial sie w przedziale

71< 3 € 86.

4, Xonkluzja

Podstawowym efektem diugotrwaXych badah /1000 i/ robota PR_02 jest ze-
branie informacji o trwaloScl poszczesdlnych modutdéw i zespoidw wcho-
dzacych w skzadAbadanej xonfiguracji. Z§istniale w czasie badaid uszko-
dzenia i usberki, zestawione w sposdb hfonologiczny w zaz. nr 5 do nin.
sprawozdania moga byé wykorzystane w dalszych précacn nad modernizacja
robobéw FR-02. -

/e;v wynt ko Lylo retreguloname iy rygée.

-
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Zatacznik nr 1

Uzqééiﬁiéniazdo progranu badah
/wyciagg z ksigzki prév/

Odnoénie sposobu pomiaru ustalonos:

dokonuje sig jednoczednie rejestracji przemieszczen przyspieszen oraz
sygnatdéw 2 mikrowyiacznikéw startiétop /te ostatnie dla moduxéw A,B,F
Rejestracja ta jest wykonywana dla wszystkich kierunkéw ruchu kazdego
modutu. Zapis wykonywany Jjest w pigciu ruchach dla kazdego kierunku

i modutu: 1x z szybkodcig rejestracji 250 mm/sek i 4x z szybkoscig

50 mm/sek.

Rejestracja przemieszczeh jest realizowana dla moduidéw o kierunkach
rucﬁu 4,B,F,P,.

Rejestracja przyspieszehd Jjest realizowana dla moduiéw 4A,B,F,D,C, przy
czym przy rejestracjli przyspieszenia o kierunku ruchu C nalezy prze-
krecié czujnik przyspleszeid o 90°.

Rejestracja ta zapewnia mozliwosé odczybtu wiasnosci dynamicznych
robota, czasu ruchu, moduldw oraz przy zmiennej odlegioScil zakresu
ruchéw, $redniej szybkosSci ruchdw.

Sposbéb ustawienia czujnka przemieszczen za pomocg piytki wzorcowej

1 mm od czoXa modutu. Nalezy zabezpieczyé tadémy ze skalowaniem
przemieszczen i przyspieszen. Zapisywaé kolejnodé rejestracji.
Rezygnuje sie¢ z rejestracji peinego cyklu ze wzglgdu na brak odpowied
niej ilo$ci czujnikéw przyspieszen. Nalezy zanotowad ilosé oleju na
poczatku proby.
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