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1 Wato

3.13rawiozdaaio znvtiorą b robota illb.603., kt6rx.4. zamontowano
poLskie   taklad7 napildoae, vryspcoz/Zikowana w p.2 n1nie4.«
wazo sprasozdaniaii •
.1364aala zostaw- wykonane w raaach haisenagrasia dot. bada:I wapt5lprcxy
zos1?o16.s robota Xitb otzazyznnych a kool-eracjis opracowanych w
MORA 1,1,10 a robotwi Aznajdajoicymi-siqI AilltA jail)*

-Uprzednio zostaly wykteans badania ukladów rez,ulacyjnych tj• atoro*-
11,1104 mocy" Viva-UP-5wj transiformator6or s -robotem ALVA 4wyposaionya
uktedy nawowo asitedaida Aar?. sprawczam:tie •nr roil; 4767/•
Itaattpnie układy slprAoixt szwedzkie zastwicao Dolakitlyzatertilk-291.
W ton śpos6m otrzyzano inforzacje dot. Iricznoc,o•asjAldaialanin
polskich zaateaalL-6w ulfir.adóv raGulacyjnych oraz 12:4:Zadów ;lwiam/yob.
3Siodsractal zospolaci Mic cznyl. czOci n-iiiipulacyjnej robota,

saz7arto is niniejszym.. spratiozdaaluit•

2i Exmodalot badai

Badani= zostal, poddany roba Mb -W nt' XabrAt 62./9 $ zaaoatC93Nyzi.
krajoeyni,n,itladami namdcwymi 5...cia osi robota* Kaldy ultlad =gnamy
staaosi zespól obejaujzzyt
 tarczazzy prqdu, static° VD 22,1 20.WR

prridaicQ taohonetryczn4 prada stawo t,x9 PAI.s0 70/14.•-
transformator poLcyZenia 1;0oviego iresolfircw/ tjp 1:411,3a-liC

wraz s polgtczar-41.' oat mach- etnicznymi zoanoluo - -- •
Zaspoly napvdoso star:wane aq a szafy stormmiczej _robota IfiVQ0`

zażonaj kp-ajozla uklady wooulacyjno obaj3ujcidez
xazulator tyrystori: L7114.-1 40 SZtt05

ei-tranaforastor zasili; y -Asa bi  szt.3
dlawik typ 811.:1. 123/P azt4.5

dtawik ty o 4238/P szt4..t."5.
Ponadto w szafie sterowniczej zeMontsaany jeat polsa zaailacz elogia
Zeaz6ly naptiode jpoolloaari izooztiracji /dostawcaIW- Wars=
Podczas badaa ii!azzla .koniscuao:36 do'iviRria Larmych zaic.9. tych soap
przez Za:14.7zad Dottwiadczainy
Zalani dotyczyly

zazocoaania rezolweress
laSonzala naci$ łaplaszozeW na, maku resolvers zap(')bio-Gaji-tcych
luzotaniti 8i aprz,,,N$a na wałku przy sa4is'zaraiu talejki sprglas

-

. szeoled.-4,211:



sway pozocy wk.wta
. 3/-2frazoFania frogaoatu ifs:Or911812. Silnika typ P3/i1200/R napędu ooi

zo względu na ocieranio. się tlumika-,amortyzatora osi a korpus
silnika przy .ruchu. tej osi. •

,

• 1.3. Proi n. badan

hildania zootaly wykonane w oparciu o Program bata 'AiNirecaWegr prasa

OAE"...,:a11114,P*, Program zawiora wybrane badania przewidziafio i opisana

w Instrukcasch 1-6397-001.rai -oraz 1-1.6397-001-4DF J. projokeio ucxray
2a-20/LIER1.0161226. Pozwala to jednoczeóale na cztAliioaq weirytikacji,
przydatnnóci przytoczonych dokumentów do sprawdzania krajowych -z 2erA
ivtlz6vh. Uwagi na or temat podano w 73,3 nin.sprawozdoni.a.

Progres bads% 'nie został wykonatv 7.,./11-retaie p.5 opratvIeMiticaodporno

nar,ięcia zo względu, na brak żródla SSSILlaili
zwaiwoóci4 z,ziiany napięcia.
Pozootale badania zootaly arealiaanc.

.Ze 'względu na stwierdzono wtorki, nioktóro 'badania ‚powtórzono po•-

usunięciu usterek. Opia tych usterek zawarto' w protokolo, otonovi4cYla
zal.qcznik nr 2do nia•spravozdania.
Ocena wyników badab. dotyczy wyników po uounięCia tyc' h ustoret..

2* Badania
2.1. Spraudzoaio dzialania
2.1.1. Sprinydzenie poltic2e5, elektrycznych w anionitc

;Sprawdzalno willottono wG Instrukcji P-6397-001-Zi pict 3.1 Drzw pozwy
tostora 212-03.

sia, (3.zaaiu -4, cz ',111,1x2:3 -stwierdzono ivadliwe polączonia. Po
4A3U111Qatil ustorU uzyskano wynik pozykiliny.
rawdzonio złap= Z.R1.1:2,9 dalo wynik pozytyzaly.

Prz, sur -utjawn.ioao brat kozApletu. poiticzoll

zbtdnych dla robota adaptacyjnoco. l'olgezen.1 to vbadaryx . agzaVlarz
nie były potrzobza. J,protokola k=isji s da* 18.11.81 r. /zria.=
zwrócoao 1,1Waa 4:141 ObOlailZ04. Wjk0;13ania • tych polclezeA wszy-J-1;40h ;t o-

botach produkowanych w trzysz.lot,ci*



,
2.1.2. Sprawdzenie rezystancji „izolacji

Podczas sprawdzania rezystaucji izCiacji stwierdzono brak przewodu
łączącego zaciski uziemiające części raBnpulacyjnej oraz". szafy ate-

• rowniczej. Przyczynę wyjaśnia_protokol z dn. 18.11.81 - zał. nr ..
Po dokonaniu odpoWiednich poiączeli reżystan.cję izolacji zmierzono

- przY pomoey megomierzą prądu. stałego o napięciu 256 V.typ D-316,
wykorzystująd zwieracz 212-05 /zg. z p.3.3 irstrulcąji P-6397-001-3fI/.;
Rezystancja ta przekraczała 500 M. . We.dlug instrukcji rezystancja.
powinna przekraczać 500 M: przy Pbmiarze przy pomocy, magomierza 500-
"3ednakże Jaegomierz°wymaganych w instrukcji parametrach nie. był. do-
.stepay.• Sprawdzenie' megomierzem aktkckA&Piniwi, napięciu 500 V dalci
wynik pośredni, pomiędzy 50 Maz;

2.1.3* Sprawdzenie działania układów napfdowych

Sprawdzenie dokonano wg p. 3.3 "1.1.strukcji P-6397-001-M przy pomocy
testera 212-01. ,

Uzyskano wynik pozytywny.

2.1,4. Sprawdzenie sygnałów rezolwerów.

sprawdzenia dokonano wg p. 3.1 instrukcji P-6397-001-EO. •
Uzyskano wynik pozytywny. •

2.2. '8p,rawdzenie_ serwomechanizmów ,

ZPrawdzenie maksymaJrych prędkości ruchów

Sprawdzeąie wykonano wg projek#u:Z11-80/11ERA-018/226.i.. 4.2.8.1 dla
roliCita nieobciążonego przy pomocy rejestratora Połączonego z urzą-)
:-dzeniern, fCtoelektrycznym. Zarejestrowano /zal...nr- 3/ zraiany natężę-
nia-świetlnego spowodowane przesuwaniem. _się przed fototraznyst9r6i '
czarno-białego rastra nalepionego na ramieniu odpowiedniem osi robota.
Odstępy rastra wynosili .20 Jam*
Wyniki podano w tabelce: "



;Sto"pi8 . 7obod7

obrót

poziomy ruch ramienia lait

,pionowy ruch ralri  ania id/

_pochylenie przeuuba

a es/31e przeisubu

• .14

xgaieraona
s

-NIM& 22Or

„91,2°/s 90% ,

0,773 2/* 1,0 Wir

1,035 mjs

155Q/a 150/

Wynik sprawdzenia negatywny /dla osi 9,i .4:t

2.2.2.SPrawdzenie . maksyma Ine6o .przeroGuimania urgatoacj-

Sprawdzoniev 1onano- viG P. 4,2.8.2 mojelttu Ifornv zakładowej dla
robota nioobeiltionego. ,

-Wynik _sprawd2.,o'rnia po(zstywny*

-2.20* S'oraw-dzonie -przysPittszenia i 4:tgr;....aienia

Spravazonio wykommo wg p* 4.2.8.3 projektu noray zakładowej dla
robota nicobeitrImaoco•

Wyritei ujqto w taboloos
4...........

Stop oil swobody , tp •
I

, ,ctn.

actiet#'

t n
' affgetas -'lle

i -s

Wynik'

,_.
0.0' 1451 W*-5G r 0•55 --+ -

O /1ziersdodatnii 0,21 0,42 . 0,4 - - 0,--43 .

O ikier•ujoznyi i
0,22 -• 0,28, . 0,33' i ge 0,48 ..

oG łkier*dodatsuli . .0,2 -0,47 -, 0S46 0,47' . .

oci /1zier.ujemnyit 0,15 - 0,3 0,46 ; 0,47 .... - .

.t 0,24 .0426 - 0,43 - ' '0,46 4.
0,26 0,29

- -
•
*

0,5 0,46
—

' , +

Wyntk aprzadzenia dla osi crit I ł pozytywny*.
iyait sprawdzenia dla 03i ii, 01; IleGatyally zo wzGlqdu na to, Le

rótnią SiQ od podarkych.w wyeage-iiaatt *wiyeoj nit 10 (ii.*



6.prawdzeuis amplitudy oscyla.cji sygnału, prQdkościowego

Sprawdzonik ivykonan.o ING p, 4,2;9 projektu, al dla Tobcf4 nieobciątone-
-,

.Go. .
Wyroki- ujgoto w tabelce.:

St opia&
..,c4wobody

 v
Amplitud* /iq ..

,

Wynik f..,,t erzwita
"ws`ba' dopuszczalna w ZIT

dr)
•

220 • 150 '
......,

e 110 400 + -
4 90 - 300 + 

_

I!X)
1)-' . - - - 20 • 150 +

, .

Wynik"snravdzenie..negatywny,idle. osi C.?

Uwaga: przy realizacji sPrawdzeii.'32, 2.2.2.-202.3 i 20, drogą rejestr
•cji sygnaków sprz0.4. prądowych i jr\r9dko4ciocych,stwierdzono '

sgodno46 42k:Ładów regtilacyjnych LTAK-1 z „instrukcją P.6397-001-IT
oraz z projektem. NZ w zata.acie oznaczeL.,oraZ wyborni punktów pazia

rowych do -rejestracji Vta. -fif agnatów • .

.17y3iwosz uzyske.cae A rejestraCji /sal, nr 3/ przedstaviają syegialys
syrpal prAkoilicioxy jest be.zpairotirrim poierea 'napięcia nrądnicy
tachometrycznej na zaciskach .3 oraz 4.1 14 sterownika 4114-11

2/ sygnał ,ptą,dowy jest pmiarem'wyfiltra4nego spadku napięcia na
_zaciskach Cr..0 oraz M bocznika RB tercNznika ZistOS=8.11.0

• -• RC dolnoprzepustorzy o stałej czasowej T u 20 na. Rezystancja bocz-
*nika zainstalowanego w sterom:Wm =1.1 wynor.ii 0.01A , •

'11.yto wielokanalowerie•rejestratora fay z przedwzzacniaczem

2,4. Sprawdzenie pow.tarzalzoici'pozycjonozzania i obci ln.ofici

5prziv4enie dokonano wg smetod,y podanej w projekcie' normy zakladavej•

• Polega ma na cyklicznym sprawdzaniu przy poiaocy czujników zeGarriwyob

zaproaracpianych. pozicji robota,. Poaiary są _oadzielone od, siebie zapr
'examowanyza cyklem .pracy.robotai w którym biorą iaziaI•wszystitio osie,

*Ostatni. ruch tego cYklu stanami dobiegi osi mierzonej do odpoviednieg-

dla niej czujnika a szybk.ogicią równą 113 szybkofici.rwlmnialnej w.

dodatnim kierunktx.:cliahu osi, „Po kaidym. cyklu następuje ponieT• dla
innej kolejnej osi robota. Podczas badań. powtórzono -aletodqt 'stosowaną

••••.

- e



-pOpilsednich, badaniach. IsPraw,ozdenia Jar rod:*. 27,0/. -

.Wykorzystario proixamy pomiarowo -zapisane na. kasecie" które-. 0474 ao
poprZednich poziiar6w* -Pako obciąg:1=14.r obotów wykorzystano: citplary
.u4wone. poprzednio., Wykor.zystywano identyezne jak poprzednio .wypOsaLe
nie pomiarowe, któr.o StładatO s7.1.42 a czujników..pegarowych „o dokladno4C
10,001 stykÓw oraz-stojaków s czildkrirqi tzmioszCzonymi, .okretilo-
;yell punk-(ach potaiarowych.., -
?wiary wykaaywano trzylmotnie dla kaZdej asi robota.
ykiinywilno je w a seriach:

--- pomiary dla osi V') c6it a. pot= oddania() dia,osi. ,
TaMperatura hali, _mieni-Lea 24.9 w. eranicaCh.15.49°C. i"Jaaiary .rozpoo
'no w stanie .nionasraanym -robota „piki poviarów zostawiono w tablicy

r4al* nr 5/ praz.* w acb I.IU /zal*,..nr ,,

W .tablicy /zał* 5/ paaUsagatatio Wartoact.Oachyleti pozycjcni‚wania dli 
kaZdoj osi tiP,4-1)(fi POI DLP i od 'bazy poc.zitimej w._ „kolejnych' cyklach
pozaiarowychs il+ge 'panicza odchylenie w dodata3im kierunku Otiii

oznacza. odchylenie w .u.jemykya kierunku- osi*
7ynkijAmedsiawione_ 16w/uleż na wykresąch, i.IZI /z4..4/ -s pcdaniori
teveratury otoczenia w b&  i czasu trwmia 1)=1.m6w,"
ZGodnio s tabl.5 upraeadzonzt wc) projektu W wyniki badali doklidnotla
pozycjancxv,ania st.1 pozytywno*.

•

2.5*, .Sprawdzenie od.pmnofIct na .zMian.j.- napivia zasilania

Nie wykonano ie viZt319da na brak tródla trójfazowego z ntotliwoś3.ciq
zmiany nonig-ciask

3. adam wyników badali

A/ Wnioski ze sprawdzenia piukania

Sprawd.zenie w sensie przepis-awe .przez•program bada&. zawier
w sobie mmmv wykonania-niekt6rych polfIczozi w czgbzi ragnipulacTinej

' robota Oraz Ustgpne sprazidienie• uktadów nApQdowych* , -
Jako takies, nie daje ono bozpo6rediich darkych do oceny zamienników*

. Sprawdzenie .te njawnilo jearkzie pewno 'Usterka /patrz protokol usterek
s dn. 18.11.81.- zali. zw I/s co sktania do sr ormulwania nostIpitjącyc
asap •

zakrosie weryr ikacji dokumentacji naleisy nanie44:uzunelnienia
cone w imobokole 444. nr I/ odzioónie uziemienia czOci, manipulacyjnej



lastrakeo, pii6377.0001smas =tu. sa*2 ZiailiAty zalecone * •.P1601

tiokoli pasaalajgges agizficouanie.'rkpreardzenia rezystanzji izo1ac'31

ostt4i Laguipulaszacej uraz eiqsazacl. trtsiemietda u j)ol4eigeniu, unaa
aberctawlia' cr464- wengipulacw,-.43a*

aie.yzwrócić twien, aa spoe6b Warmia rol-qataAcji Isb1aq31 Ja. •
nraticania tya pa..14na- dW6eb, inztralt94-3a

I)--6597-401: 11 oraz" Projekt 20, ni o 34 p 9,0b4 aP6.#4, colisicastkie 114
itcaicozilt,q:;d:rolvisji obu. dd-zu-,am16a* ria1e2y Drzz.tya sixogaz14

vic4c1. ,PIPX poslieru pirivataucji kqtea posiadane oparatur4

sar6ci6 uwag' sz7 obcwiązujqca doicassitanSa awalem jedziosisnacl
w$44ozzle swbosivające do w4,4ocia.lia k,OviSu.o.porfacy
ukailewch. do eeeatualueGo. rozumienia sastozows:1* •

1;8104 z,'vzbĆ:eid poaaato LakaLloyupaowanie szaty atoriAlkwej;Puzzac
zwatat ulaadZos -d111 sz6dr boj oat robot.e.•

zatracali =UW= =lęki '1,1747,15C14 1,4414% -kaatoczno56 nalepiania

okiidet zLaczach 4:At:Wig s 0211acc3zipaii prayjgtyai. w d*,'turkontacjil

13/ ItaiosW! 13e erircodzonia sbrucLlechanizz.16,..7

Spreadscnio sallaqualapea, -13zve4c1.. roch6sit robota wy:itt o zzqducklid

vradi:dia. *414 tr a .w.2.,asazilaal Tako:jai:W. 43.1*

,Ztaierzona warto156 discdvi osi t ;teat 2 1; rz.ale-atrząo1wyr'..4:.k. o'Plalsod

co aerioi craaicocaz.b4dupcallarower2o pW.g podotal

do kwalialcacji heeo.tyizzoj* W .47-aiązi.tu s tyka aaaleLw poddi;IL
sforguagoisitio-rivAzza. ,p..„ w...1)14°1sta Z,1:t óre. 4aniczajl

jedzostrounie VartC4C1 pręt7ar,440.1. boa 1x:idea1ik tioleraneji* Erop-oratrja c1
w twat°, zeklado2el,4 1346 tolomao.j2 2tosun1°4 do earaegazi,

.00.46(.3w 2„oboi ezuirrogia kafjp•taivad rluuz,3- 10 Z*.

Inny* seriadtilertiea. Jezt duta ratabizeasigi po:alctlzy pęalarie
a.danyai dokycz4zczral._ riyea rr.*.1 pLvitoaci „osi e i c4,
Dczo zootaly podflue przez 14cauc3o1owc-Qs.3 1r . ri dij przedUea

-apraeadzaue a.talva. zobol;6w.ZZLN0173 w ZERA EL**. . i
Iliosaoanoić poletA #4-ja; to- licencjodawca .poda.Z; cail! 9 I er6

dano willezaue tearetjegaia przj za2oLouiu   Drwa:2ad:1i .:04,4

Q. i 06 /przeicladnio jest 4!uulicją polotopla 11.341.h. wf oraz tiakavaa14
sz7bicotic4., ruchu a12.4146-q ruz„inziovqch.

W praktyce zaloteao to. ziŁo ao'.7.1e bó .opotulanos. .pouictuat w zakresach

ruchu odr)ouladp...jflgah..t3iraizalrinou pr=2.02,„oz3.0. robot*.z.aajdaje alt a
reatlia ru,eht,k jajztataiouego /rozruch lub ..haacwarge/..Z344ako to

pog4biono. ciolat4cito przez. top Opodczaa b cbruch6e 9 4
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korzystne, Gdyby w wymaganiach projektu no  zakładowej dane
t t zawarto w tablioy ur 5 p:. 2•24.15.3 intorprotowaL jako dopusz.,
(mulne czasy maksymalne /z uwzGlildnienien odpoaiedniej tolerancji/it
Ponieważ z tekstu. wynika„ ę czasy to pawimy zawiera6 Zię w podanej
tolerancji +10 X nie można przyjąĆ takiej Interpretacji, w zatizku.
s tya wynik. =leży uzzlAć za negatywnyt
Przyspieszanie 'procorn dynamiczDuaGo robota dla osi a i: ot Ii pozornie
korzystno, może' jednak przyspieszyć jeGo zuŻycie*
AI celu. zbliżania wialaciwolici układów napędowych -do układów licencyj
nych nalatałoby dokonać zilezbiadnych korekcji w sterowni• kach osi.° it
głównie w zakresie ustawień, °Graniczę& ,prądowyche. jak wykazały badani
o aniczortię be zostały Ustawione na poziomie wyższYin a podanego
w dokumanciS Type iZest,Specification* lypada naftmlen5.4i że przyjęta
• ur 780713 InstrAuta Elektrotechniki t oiorangja120 A na poziaky

-ograniczali prądowych. ustalonych Draga wyci.cia mostków WIM8 nie Gwa •
"rantujo możlisvoici_ uzyskania o aniczeit mieszczących sit w rzymaGanYch:.
zatzesach podanych w Instrukcji itestoivania Illb60 n P-6397-001--DP

szczególnie cUa dużych warto6ci tych oL7aniczeris tj', dla osi Y) oC

Vi Unioski za sorazdzenia o"ip]1tudy ose lm i lal jrodicaleimer.o

Sprawdzenio oscylacji fo'yvaalix prędkoticime,-.3° dato wynik negatywny
dla osi Y. 4, Przy ruchu, tej Oat. aja się t algae słyszeć avaary i'
Grzyby, moziące wskazywa6 na uszkodzenia mechaniczna. Należy dokonaj
demoutaŻu robota i sprawdzić przyczynę tych zjawit32:*

DL Wnioski ze anrawdzartia past a.rzalucelci i obciaŻałno5ci 

Sprawdzenie powtarzalnoaci ozyc. caniai obciqżalmcdlci dało począt
kawo wyniki negatywno. Jak stwierdzono, przyczyną togo było wadliwa
rozwiązanie zawocoaania rezolwera oraz wadliwo połączenie sprzęgła
reaolwera z wałkiem na,pędmyma Po usmilittliu tych usterek uzyskano
wynik 15, --odny z wymaganiami projektu normy zakladow- ej,,Na podstawie

tablicy wyników /zali, ar 5/ mcitna stwierdzić, Żo powtarzalno66 pozy—

cjOnoaania zdefiniowana w p* 1.241 projekti normy zakładowej nie Drze
kracza wymaganej 40,4 a. '1.77konana wykresy zmian powtarzalnoici w
czasie /za* nr 4/ wskazują na duże, odchylenia w Domiarach początko—
wych, przed usun4ciea w/w. =tarok iwylates I/. Przebiei wylmosów
i III pokazują cheraktex zmian tych odchylę& w funkcji iloóci cykli
pomiaroNych, tj*• * f aukcji czasu.
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Negatywny wynik badetpoczątkawych wskazuje na to, te robot przekaay.
w' axy do badati powinie* przejid 21.11.:nst 150 godzin prac" i celu wykrysi,

cia blędeow aontastowyeb.. •

salot7 aliPogni4 realizację popiewienyala rozwiązać •sanosonania zwinabile.1
rów i ich .sprzegiel we latiistkich robotaeh produkcji krajanej.

Zł SimiądrAti odkomitifst 14,41.17 ną00 11144210lia nis wykinane se
waględu na to. te'lling PIAP nie dysponuje trójtasiassa gródlea =Pito

ansiLiala 'a nożliwofisią rogulacji napięcia.
•

1/ Use nwafl wive= z pro/Fez:lea :boleti:. . _

Stwierdzono dug% haZailiwoid i .wibrikcjor szaty irberCtjącej, spoi/Oceans
vsnacnienien argaó,..ician bOcznych szaty _irons pulsujące pole aaga...;
Vows pochodzące rid 04mil6w; yaieszczonyoh w bszpożrednin Sąsied'ii.
twie\-Acian. swaty, Odawiięcie Alawików naatriaza trudnoitoi ze względu
na _potrzebę saehosania ros** niejsca dlg_dlawików szóstej osi robbi.
ta. .11releg7 botswirględnie znalega -sposób- na irytlunienie ntych Aia.'• •
lialegy doprowadzić -do zgocinoici oznacz*. i wyboru punktów ponierewych

•występująsysh w dokunclabacji oraz w wykonawstwie sterowników W-4 s
oznaczeniami występującyni.. w Inatrukcji,eatowania P-6397-01-01, uraz
w. priijekcie no  zaktadowej /dot. p. 4.2.8.2. oraz 'w prOjekcie molw'
p.4.2.9/. Ponadto naloty awns usupelniti o nalunek 4a. Treicią
rysunku powinny być w nomie dla robglOw Ub-60. Odpowiednie
4r:sumki przerysowaaa a dokunialta Ai= Pod naggi4 TIP4P- Twit aPecifleary.
titan 1323.613 rozdal:4- p.t.: 'napoi:Um' ar Sarre Specification
AppeadU 1 pod nawą "Axis:position...lobar" testing z.iewipective
Zednocssinie należy wprowadzić .poprawkę w takćcie projektu:

many sAklivicrooj zaat4pu.jąc stawa- "...zgodnie z rim 4" sioneati
zgodni. s rys. 4a".

Ponadto proponuje się wymienić rya.6 w projekcie 'normy miriadowej dli
'robota .1ilb,-60 /obciążniki obciągnika wykcaanya wg rys.
nr 3430 /10.3 santesiczonya w prasy pod nazwą Zalącznik nr I do -

aprinvezdania nr 2733....114nnzentazis konatruke741kw 1114Posaienia - nr
rej. .2482, -nr arak. 3630. *Uzasadnienie* _Punkt 4.2.10 nomy -zakladowej
byZ zawsze realizowany przy użycia w/w obciągnika /także w żnlik
dlatego tylko przy . jego użyciu nożna otrzymać wyniki porifownywelao s
tabelą zaaieszesosią w wynaganiaeh na powtarzalnogć pozycjonew .
Ponadt.* w p. 4.2.10 ZS powinno się skreilić slow."... a nasi* 60*kg.4
W. „istocie masa obciążnika wykonanego wg wis rysunku odbiegi, od tej '

warteirei.
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