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1. Wsrep

VW chwili rozpoczynania tematu zibiono, Ze prace postlicencyjne
nad robotami IRb beda scidle skorelowane ze wspdipraca
naukowo-techniczna -z Ministerstwem Przemysio Motoryzacyjnego
ZSRR zwiazang z planowanymi dostawami robotdéw IRb do ZSRR.

W ramach tej wspdipracy planowano opracowanie w ZSRR czesci
mechanicznych robotéw IRb /przede wszystkim przekzadni falowych
i specalnych Zozysk/ bedacych sScisiymi odpowiednikami elementow
importowanych obecnie z KK.

Do chwili obecnej wspdipraca naukowo~techniczna z ZSRR nie
zostaia nawigzana i1 stao sig konieczne rozwyazenie innego
wariantu prowadzenia prac postlicencyjnych.

Rozwiazania techniczné robota opracowywanego w ramach prac
postlicencyjnych powinny uwzgledniac:

a/ Konieczno$é maksymalnej eliminacji importu z KK. Wartosci
importu z KK zespoidéw i elementdéw /podane w %/ zawarte sa
w sprawozdaniu nr rej. 4835,

b/ Nowe zastosowania robotdéw /zatacznik Nr 1/.

¢/ Przystosowanie robota do wspdipracy z czujnikami zewnetrznymi
z mozliwoscia przyjmowania i analizowania informacji
zardéwno cyfrowej jak i analogowej z tych czujnikdw.

d/ Mozliwo$¢ wspéipracy z komputerem zewnetrznym.,

e/ Robot powinien byc¢ budowany przy mozliwie maksymalnym
-wykorzystaniu niektérych rozwiazan konstrukcyjnych i
know~how robota licencyjnego IRb.

Ad.c/.Czujniki robota mozna zgrubsza podzieli¢ na:

-~ czujniki obecnosci i ugythowania przedmiotdéw /odlegiosci,
kata/ realizowane w postaci czujnikdéw dotykowych, bezdotyko-
wych /zblizeniowych/ i wizyjnych /kamery TV, kamery -z
elementéw pdiprzewodnikowych oraz Bdlegioéciomierzy
laserowych /m.inn. do pomiaru ﬁymiaru elementéw/;

- czujniki innych wielkosci fizycznych - siiy, momentu,
cisnienia itp., )

Dzieki zastosowaniu czujnikow robot posiada informacje

/sprzezenie zwrotne/ o otoczeniu w ktorym pracuje.

Mozna wyrdzni¢ trzy poziomy realizacji tego sprzezenia

zwrotnego: : ES




Ad.d/

Poziom 1: w ktérym sygnat z czujnika jest.bezposrednio
uzyty do sterowania dziataniem robota. MoZe: to by¢ np.
sterowanie sita chwytu chwytaka w zaleznosci od sygnau

z

chwytanego.

Poziom 23 robota adaptacyjnego, gdzie sygnai z czujnika
powoduje dostosowanie dziatania robota do zmieniajacych
sig warunkéw zewnetrznych., Robot adaptacyjny moze byc
stosowany np. do szlifowania odlewéw,'automatycznego
montazu, spawania lukowego itp.

Poziom 3: gdzie program pracy robota zadawany Jest W
postaci ogélnej ~ okreslonego celu, a konkretne decyzje
podejmowane s@ przez ukidd sterowania na podsiawie
rozpoznania i analizy stanu otoczenia robota dokonane
przez odpowiednie systemy sensoryczne sprzgzone z robotem,

Powinny byc¢ speiniane funkcje:

czujnika wykrywajacego wy$élizgiwanie si¢ przedmiotu

dostegp mikroprocesora robota do program6w w pamigci
komputera, .

nadrzedne sterowanie robota przez komputer,

komputer "nadzorca" linii produkcyjnej synchronizuje

prace linii./gniazda/, a w tym synchronizuje praceg
poszczegdlnych robotéw w grupie,

komputer jest, ksm@gowym-ew1denc¥3a i sprawozdawczo$¢ linii
/gniazda/ produkcyjnego, oraz sprawozdawczo$¢ i informacja
technologiczna o przebiegu procesu np, statysfyczna
obrébka i odpowiednia prezentacja na biezaco pomiaréw lub
innych elementdéw procesu technologicznego, “
przesytanie do komputera informacji i czugnlkéw pomiaro=-
wych wewngtrznych robota informujacych o jego poiozeniu,
aktualnie realizowanym programie oraz informacji z czujni-
kéw zewngtrznych - wstgpnie przetworzone,

komputer steruje stanowiskami decyzyjnymi /pomiary i kontrc
la/ uruchamiajac w wyniku swej pracy rézne fragmenty linii |




2. Pr

opozycje m0dzf1k8011 gklgd- sterowania

2.1. Cele jakie nalezy osiagna¢ przez modyfikacje ukladu sterowania

Przy opracovywaniu propozycji modyfikacji ukiadu sterowania
kierowano si¢ nastepujacymi przesiankami:

1. Robot perspektywiczny powinien speiniaé¢ wszystkie dotychcza
sowe funkcje robotdéw IRb oraz funkcje dodatkowe przedstawlo
ne we wstepie niniejszego sprawozdania.

2. Uk%ad sterowania robota perspektywicznego powinien zapewnia
mozliwo$C rozbudowy /sprzetowej i programowej/ w celu
uzyskania nowych funkcji, obecnie trudnych do okreslenia.

3. UkZzad sterowvania robota perspektywicznego powinien w
maksymalnym stopniu wykorzystywac sprawdzone rozwigzania
uktadowe robotéw IRb oraz rozwigzania opracowane w MERA=-PIA
dla systeméw MIR-PROWAY i mikroprocesorowego ukfadu sterowas
nia PR-02/SP. '

4. W uktadzie sterowania nalezy zminimalizowaC udziai importu
z KK. Dopuszczalny udzia? importu - 1 do 2%."

Propozycje rozwiazania czesci centralnej ukiadu sterowania

W obecnej wersji uktadu sterowania stosoiWany jest przestérzaky
i nie produkowany w KS mikroprocesor 8008~1. Nalezy go zastapid
mozliwie nowoczesnym typem mikroprocesora, dostgpnym w KS.

Ze wzgledu na zamierzona produkcje w ZSRR, proponuje sie
zastosowanie 16-bitowego mikroprocesora typu 8086.

W celu uzyskania mozliwo$ci rozbudowy uktadu dla uzyskania
nowych funkcji, dotychczasowa unikalna magistrala czesci
centralnej robota powinna by¢ zastapiona magistralg standardow
speiniajaca wymaganie rozszgrzalnoéci i przystosowana do
instalowania systeméw 16-bitowych. Proponuje sig wykorzystanie
magistrali Multibus, przystosowanej do mikroprocesora 8086.
Dotychczasowe i zamierzone opracowania pakietow w sys temach

- MIRPROWAY i PR-02/SP sa przystosowane do magistrali MULTIBUS

W wersji 16-bitowej. Przyjecie tej magistrali w ukzadzie
sterowaﬁia robota perspektywicznego umozliwi unifikacje
pakietéw z pakietami systeméw MIR=-PROVWAY i PR-02/SP oraz
wykorzystanie w ukiadzie sterowania robota pakietow juz

opracowanych i przysziosciowych, przeznaczonych dla tych
systemow. fi,
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2.3.

Tabela 1 przedstaw1a propozycje zast@plenla zespoidw czesci
centralneJ uktadu sterowania robotdéw IRD odpow1edn1mi zespoami
systemdéw MIR-PROWAY i PR-02/SP.

Kaseta uzywana w systemie MIR_PROVAY ma 21 stanowisk. Wyposaze-
nie kasety w zestaw pakietéw umozliwiajacy sterowaniem

robotem 5-osiowym} wymaga wykorzystania 15 stanowisk.

Pozostaie 6 stanowisk mozna wykorzystac do uzyskania dodatko-
wych funkcji lub zwigkszenia mozliwo$ci robota: zwigkszenia

. liczby sterowanych osi, liczby wej$é/wyj$é, pojemnoscir pamieci

programu uzytkowego, sterowania przez komputer nadrzedny
z bezpoérednim dostepem do pamieci /DMA/, wyproWadZenla
wegsc/wy;éc analogowych itp.

Nalezy podkres$lié, ze proponowane rozwiazanie eliminuje
catkowicie potrzebg importu elementdéw z KK.

Propozycjé rozwiaiania pozostaiych zespoXdw ukitadu sterowania

Pozostate zespoty ukiadu sterowania ‘w+0becnej formie spelnlaga
zasadniczo wymagania stawiane uLladOW1 sterowania robota
perspektywicznego za wyjatkiem sterownikéw mocy robota IRb-6.
Prace ndd tymi zespoZami nalezy ograniczy¢ do prac zwiazanych -
z dalsza eliminacja importu z KK, .

W wiekszosci tycﬁ iespoléw wielkoéé importu z KK zostaia
sprowadzona do rozsadnego minimum, nie Wymagajacégo daleko
idacych zmian konstrukcyjhych, ukzadow sterowania. W celu
dalszej eliminacji importu nalezy jednak wprowadzi¢ zmiany,

"cz@sto wymagajace catkowicie nowych konstrukcyji zespoéw.

W tabeli 2 podano wykaz zespoidéw ukiadu sterowania /z wyjatkien
czesci centralnej/ i proponowany zakres prac, jakie: nalezy
wykonac. W "Harmonogramié Tematu" podano planowane terminy
i oszczacowanie kosztéw prac nad modyfikacja -uktadu sterowania.




Tabela 1. Zespoly czeéci_centralnej ukiadu sterowania_
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o Tabela 2. Prace_nad_pozostaly
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czujnikow termicznych |

- o m vt 20 wrn o s o [ w0 Bm e
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{ b . y
:Elliminacja importu 3 stycznikéw z |
t ASEA )

-
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wymiarow ‘

i Zmiara konstrukcji-zmniejszenie
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| Zastapienie produkowanymi w KS
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Uwaaga: W/ przypadku zastosowania nowej kons trukcji silnika |

pradu staltego z komutacja elektroniczna poz. 9-15 ‘

beda opracowywane na nowo.

-
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HARMONOGRAM TEMATU: Opracowanie ukXadu sterowania perspektywicznego

ztozonego robota przemysiowego

stanowigcy zaigcznik do UMOWY NI ceeececosccsscsccasse Z ANLA csvecococscnassas

Lp.

" Vlyszczegblnienie etapu

Opracowanie zaXozen techniczno-
ekononicznych

Wykonanie dokumentacji modelu
VWiykonanie modelu, badania

Vlykonanie dokumentacji prototypu
/bez oprogramowania/

Wykonanie 2 prototypdw
/bez oprogramowania/

Opracowanie oprogramoﬁania
pods tawowego

Badania prototypu,weryfikacja
dokumentacji

Wykonawca Viynagrodzenie wykona-
wecy za dany etap x/

OAE 500 tys.
OAE 1.500 tys.
OAE 4.000 tys.
OAE 700 tys.
ZD 8.000 tys.
{
OAE 5.000 tys.
OBN,OAE 1.500 tys.,
Razem  21.200 tys.zi.

Termin
zakoficz.

I11.856

Uwagi: 1/ Do wykonania etapu 3 niezbedne sg: 1.Kaseta.2. Plater. 2.Jednostka
centralna 8-bitowa 4.Pamigé RAM systemu MIR~PROWAY,w terminie I .84r.

2/ Do wykonania etapu 5,6,7 niezbedne sa:1.Jednostka centralna 16~bitowa
z programem-monitorem, 2.Pamigci PROM, 3.Interfejs PK-~1, 4.Interfejs
komunikacyjny sysemu MIR-OPRDWAY,w terminie III.85r. /co bedzie wyma=-
gato $rodkéw dodatkowych na realizacje Jedn.16-bitowej MIR~-PROWAY/.

X/ Koszty oszacowane sa w cenach roku 1932.

~

.




3. Propozyeie_modyfikacii_ukZadu_napgdowego

Uzasadnienie techniczne podjegcia opracowania nowego silnika dla
uktadéw napgdowych robotdéw zawarte jest w sprawozdaniach Nr
rej. 4835 i 4917.

Opis techniczny tego silnika podany jest w zgioszeniu
patentowym /Zatacznik Nr 2/.

W "Harmonogramie tematu" podano planowane terminy i oszacowanie
kosztdéw opracowania silnika oraz komutatora elektronicznego
/sterownika mocy/ do jego sterowania.

A0




HARMONOGRAM TEMATU: Silnik-pradu statego z komutacja elektroniczna
] dla robotdéw przemysiowych.

stanowiacy zaXacznik do UMOWY NI sececcsscccnscccse Z ANiA ceeccecencsccacne

Lp. Wyszczégélnienie etapu

- Gug d® wm 4mp P Sut G=p b

Opracowanie,wykonanie i badania
modeli laboratoryjnych komutatora
elektronicznego /dla silnika do
300 i dla silnika do 1,5kV 15/
wersje’ . :

Wykonawca

ZD
OAE

Opracowanie wykonanie i badania mode~ OAE
lu laboratoryjnego silnika pradu staz. ZD

z komutacja eleKtroniczna.

Opracowanie,wykonanie,badanie oraz
rewizja dokumentacji komutatora
elektronicznego dla silnika do 300W

Opracowanie,wykonanie i badanie oraz
rewizja dokumentacji modelu uzytko-~
wego silnika pradu staiego z komuta=-
cja elektroniczng o mocy do 300V

Opracowanie,wykonanie,badanie oraz
rewizja dokumentacji komutatora
elektronicznego dla silnika do 1,5kW

Opracowanie,wykonanie,badania oraz
rewizja dokumentacji modelu uzytko-
viego silnika pr.statzego z komutacja
elektroniczna do 1,5kW

Pol Wroct,

OAE
ZD

OAE.
2D
Pol.Virock.

OAE
ZD

OAE
ZD

Razem:

+ delegacje:

+ aparatura$

- G g o e e B VY Yy -

Pol.Wrocl;

Wlynagrodzenie

wykonawcy
dany_etap

' »200.000
1.000.000

1.250.000
400,000
600.000

1.000.000
350,000

1.250.000
400.0Q0
600.000

1.400.000
350.000

1.500.000
400.000
600.000

10.800.000
40.000

60.000

Za

Termin
zakonhczenia

- o e e mp S0 W > - oy D AW ow o b O oy en mp o

30.06.83

30.09.83
28.02 .84

30.09.84

30.06.84

30.04.85
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Zasadniczg przestankg podjecia tematu w zakresie 6zgéci manipula-
cyjnej bykto zamierzenle zastosowania. przektadni harmonicznych produ-
keji ZSRR # uk?adach napedowych robotdéw IRb. Niestety dotychczas nie
powiodio sie¢ uzyskanie z ZSRR niezbednych danych tech?icznych umozli 4
wiajacych przeatalizowanie realnosci tego zamiaru, mimo uporczywych
w tym kierunku dziatan.: .

Na podstawie tych doswiadczerl mozna wnioskowad,ze stopien trudnof
$ci uzyskania komponentéw do budowy modeli i prototypéw bykby obecni
jeszcza. znacznie wigkszy. Tym samym nie jest moZliwe bazowanie na
tej koncepcji w pracach nad eliminacja importu przekzadni z KK.
Pozostawaloby wiec utrzymanie przekitadni w imporcie 1lub opracowanie
1 uruchomienie krajowej ewentualnie przeanalizowanie mozliwosci zu-
petnej modyfikacji napgdﬁ dla wyeliminowania przekZadni harmoniciggh

Nalezy oceniaé e opracowanie i uruchomienie produkcji przektadni w

kraju, 2 uwagi‘na istniejgca sytuacje materiatowg w zakresie jakosci
i statosSci oraz powtarzalnoéci parametréw musiakoby zaktadaé wykorzy!
stywanie odpowiednich stali wytwarzanych w urzgdzeniach specjalisty.
cznych instytutéw. Realizacji powyzszej koncepcji sprzyja stosunkowo
maka haterialochlonnoéé produkecji przektadni. Decyzjahtaka stworzy-
¥aby podstawowe warunki techniczne prowadzenia przez wyspecjalizowa-
ng instytucje prac technologiczno-doswiadczalnych,a nastepnie produ-
kecji przektadni o wymaganej jakoSci.
' Utrzymanie.w uk*adach napedowych przekitadni harmonicznych dykto-
wane jest ich walorami techniczno-sksploatacyjnymi, a w szczegdlno-
$ci duzym przetozeniem rzedu 1 : 200, wysoka wartosScig przenoszonej

mocy ne jednostke masy, zminimalizowanym luzem bardzo trudnym do

osiggniecia w innego rodzaju napedach, bez znacznego pogorszenia

A2




sprawnosci mechanicznej.
Przekzadnie harmoniczne w robotach IRb stosowane 88 w napedach ruchu
‘Q,V it

Zakresy tych ruc%?w 83 nastgpgjgce :

¥
Gt e o 2t e e e o s s et e s o s e e e 1 e e e e 00 o e e N dee
i IRb-6 | 340° |  +90° | + 180° |
{. _________ + _________ .} _____________ ll. ______________ ..}..
i1 IRb-60 1 330° i + 750 i + 180° i
1 H ] 0 } Lol ]
1 i i -120 H t
1 [ [] 1 ]
o e ot e e e e s e i s o e e o e b e s 0 e o 220 e e e 0 e e et e et e oo e ot .

Z powyzszego wynikaja nastgpujgce wnioski 4—
ze wzgledu na wymagane przetoZenie mozna rozwazad dwa warianty nape-
dus
- pilerwszy prazy pomocy przekadni érubowej io;zng}
- drugl przy pomocy zespoitu Slimak-$limacznica
Pierwszy Wariantlprzy uwzglednieniu wartosci wymaganych katdw ﬁb?bau
musi sprowadzaé sie do zespotu napedowego zioZonego z przekiadni
éébdﬂéj tocznej oraz gzespoiu zebatka - koo ngafe'albo przektadnia
ﬁﬁh&ﬁa tocznaiplus mechanizm korbowy, plus przekiadnia zgbata.
Wprowadzénie do napedu mechanizmu korbowego utrudnia realizacje
;uchéw z jednostajng predkoscia, ruchdw prostoliniUWychlkomplikujac
powaznie naped,}
Drugi wariant gapgdu z wykorzystaniem zespou Slimak-S$limacznica
przy realizacji przeZozenia 1 3 200 i Slimeku jednozwojowym, dla
utrzymania tej samej wartoééi inkf@mentu wymaga zabudowania $limacz-
nicy o 200 zebach.
Trzeba teZ braé pod uwage niska sprawnos$é przekradni $limakowej,
trudnosci W zapewnieniu pracy bez luzu oraz jej mase wynikajaca 2
wanunkéw jej wytrzymazosci i trwakosci. Uwaga ta dotyczy rdéwnies
przektadni zebatych. .
Powyzej zasygnalizowane ujemne cechy wskazujg na konkurencyjnosé

napedu z przekladni%hammoniczn%g w stosunku do napeddéw innego rodza-
,ju.o




Drug?z przesl’anek wskazujgoych ra koniecznos$é wykonania prac post

"licencyjnych jest zamierzenie wyeliminowania importowanych ftozyske

Zagadnienie to sta%o w centrum uwagi, w takda prac nad adaptacjg

dokumentacjie. Pdnizej zostang wskazane wezity w ktérych jeszcze pozo-

staty tozyska importowene.

1+.Eo0zysko 2213.4050-211 o wymiarach_d=55; D=1003; B=21 wchodzi do
zesﬁol’u P-6397601-HL /zespék ruchu ' IRh-G)
Zgodn@g wymiarowo tozysko FLIT ma hiZszg nofnosé od tozyska SKF
stosowanego w ASEA. W obecnej sytuacji moZe byé podjeta decyzja
stosowania w produkcgl tozyska FET tvp N211,

2.k02ysk© 2213-253~1 o wymiarach d=90; D=115; B=13 wchodzi do zespo-
tu P-6397001-M /zespék- ramion IRb-6/ Poniewaz 1stn1ege koniecznos
utrzymanla wymiaru d musia?:nby by¢ zastgpione lozyskztem FET16018 _
o wymiarach d=90; D=149; B=16, ' .
ZastosoWahée tego %0zyska wymaga rozbudowania Srednic obsady
Yozysk w ramieniu dolnym, a tym Samym ﬁodniesienia osi obrotu .
dolnegq ramienia nad zespoiem ruchu V ,zmianie’ulegta’by poZoze -
nie pola pracy robota oraz zwigkszyziaby sie masa robota.

3.ko2ysk® 2213-257-1 o wymiarach d=76,2; D=£8,9; B=6,35 wehodzi do
zespotu P-6397001-M; P-6397001-AL; P-6397001-AY; P-6397001-AM.
Uwzgledniajac kon;lecznoéé utrzymania $rednic 4 mogg by¢ brane pod
uwage tozyska FET 16015 o wymiarach d=75; D=115; B=13
1lub —— ¥ = 16016 o0 wymiarach d=80; D=125; B=a14
Zést.osowani'e tych tozysk zwiekszaléby wymiary obsad toz_vsk oraz
szerekosé re:mioq a tym samym ich maseg. ‘

4.Eozysko 2213 257-2 o wymiarach d=101,6; D=111,3; B=6,35 wchodzi
do zespoiu P-6397001-M IRb-6. ' |
Najblizszyg wymiarowo loZyskx.) FET to 16020 o wydmiarach d=100;
D=150; B=16. '
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Zastosowanie wymagatoby znacznego zwickszenia wymiardéw obsady a
wiec 1 automatycznego wzrostu masy.

5.hozysko 2213 254-1 o wymiarach d=8¢ D=22; B=7 wchodzi do zespoiu

P-6397001-AY. '
Najblizsze wymiarowo kozysko FET do ZoZysko kulkowe jednorzedowe
sko$ne 7200B o wymiarach d=10; D=90; B=9. Zastosowanie wymagaztoby
przekonstruowania zespoktu przegubu, powigkszenia Srednic két zeba-
tych a tym samym zwigkszenie wymiaréw i masy catego mechanizmu.
6.Lozysko 2213 260-1 o wymiarach d=203,20; B=222,25; B=12,7 wchodzi
do zespotu P-6397001-HL.,
Najwigksze Xozysko kulkowe w katalogu FET w 16040 ma wymiary
'd=200; D=310; B=34. Jego zastosowanie'zmieniatoby znacgznie wymiar
i mase mechanizmu. _

TeLi0zysko 2213 255-1 0 wymiarach d=14; D=20; B=12 wchodzi do zesp
tu P-6397001-HL i P-6397001-AY. Zgodnie wymiarowo kozysko tgietko

,we 142012 wg PN-§6/1I-€6295 nie wystepuje w katalogu FET.
NajbliZsze wymiarowo Z¥ozysko wystepujgce w katalogu to ¥ozysko
igietkowe Rlia4900 o wymiarach d=14; D=22; B=13. Jego stosowanie
wydaje sieg mozliwe po wprowadzeniu zmian wymiarowych wspéipracuja
cych czgsSci.Powstataby wtedy rozbieznosé wymiardw detali produko-
wanych dla ASEA 1 na kraj nie pozwalajgca np.zagospodarowaé obie-
ktéw eksportowych.

E.Lozysko 2213 298-2 o wymiarach d=6; D=17; B=10 wchodzi do zespoidv
P-2219 239-A/5/3; P-2219 239-B/S/; P-2219 240-A/S/; P=-2219 240-B/S
NajbliZsze wyhiarowo tozysko FET to tozysko igielkowg Na 4900 o
wymiarach d=10; D=22; B=13.

Jego zaskosowanie wymagatoby zwigkszenia gabarytéw obsad /ucha
ciegien, napedu ruchéw\,{fxt'i/, a wiec i mas bedgcych w ruchu.
Ponadto konieczne bytoby zwigkszenie wnetrza ramion, ich wymiardw
zewnetrznych i masy.

9.Loz§éko 2213 25€-1 o wymiarach d=355,6; D=393,%¥; B=19,05 wchodzi
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do zespoku P-6397001-CE /zespdt ruchu.gp robota IRb-60/.
Najwieksze'loZysko'w katalogu FET to 16040 wymienione w punkcie
<. Nie jest mozliwe jego zastosowanie bez gruntownej zmiany
rozwigzania konstrukcyjnegoe '
10.E02ysko 2213 259~-1 o wymiarach d=165; D=190; B=12,7 wehodzi do
zespoiéw P-6397001-BR; P-6397001-~CB; P-6397001-U. Najblizsze

“wymiarowo ozysko FET to 16034 o wymiarach d=170; D=260;B=28.
Zastosowanie tefo tozyska zmuszaktoby do powazZnych zmian konstrud
~ keyjnych, mwigkszajgcych gabaryty i mas¢ robota.
11.Lozysko 2213 253-2 o wymiarach d=22€,6; D=254,0; B=12,7 wchodzi
do zespotu P-6397001~BM.
Najwigksze %ozysko produkcji FET okreSlono w punkcie 6.
Nie jest mozliwe jego stﬁséWanie.
12.50zysko 2213 297-1 o wymiarach d=85; D=150; B=28 wchodzi do
zespotu P-6397001-BE. Jest ono zgodne wymiarowo z tozyskiem
FLT N217, z tym 2e nosSnéié ruchowa kozysk FET jest niZzsza od.
noSnodci toZysk SKF stosowanych przez ASEA 1 stanowi 91%.
W obecnej sytuacji to-Zozysko moze byé przyjete do produkecji
robotéw.
13.F0%ysko 2213 298-3 o wymiarach d=35; D=45; B=30 wehodzi do
zespotu P-6397001-U.
Najbiiészy wymiarowo zestaw igiekikowy produkcji FLT-RNa 496 ma
wymiary d=35; D=47; B=17. Ma on zmacznie mniejszg noénosé i nie
jest mozliwa zamiana. | '
14.Zestaw tozyskowy 22130-00044#jednorzedowego koiyska barytkowego
z tuleja wciggang, FLT nie produkujé takiego typu %o02yske.
Produkowane %ozyska baryitkows, dwurzedowe majg wieksze wymiary
oo zwiekszakoby wymiary obsad i ich masy. ' |
15.LoZyéko.stozkowe 2213 3802-5.0 Wymiarach d=30; D=55; B=T =17
wohodzi do zespoiu P-6397001-BZ. '

Tosysko 32006X prod.FET jest zgédne wymiarowo ale ma w stosunku

- TS




do tozysk SKF, stosowanych przez ASEA obniZong nos$nosSé ruchowg
dg 88% przy zblizonej nosnusSci spoczynkoweje. W obecnéj sytuacji
mozna podjaé decyzje zamiany tych Zozyske.
16.Eozysko stozkowe 2213 3802-8 o wymiarach d=55; D=90; B= T =23
wehodzi do zespoiu P-6397001-BM
fozysko 32011X prod.FPET jedt zgodne wymiarowo lecz ma nizszg
nodno$é. Stanowiiko Bak w punkcie?®:Zowysszego oméwienia wynik
%6 dalsza mozliwo$é eliminacji kozysk z importu bez gruntownego
przekonstruodania robotéw IRB jast juz znikoma.
Zakres zmian konstrukeyjnych w wielu weztach musiatby bazowad
na innej idei rozwigzania.
Ponadto zwigkszenie masy wielu wgzidw nie jest mozliwe bez
zwigkszenia mocy silnikéw. Nasuwa sie w zwigzku z tym wniosek
o0 nietelowosdci podejmowania obecnie dalszych prac postlicencyj-
nych nad czescigYrobotdéw- IRb, szczegdlnie wobec pojawienia sig
na ryesku Swiatowym nowych konstrukcji o charakterystykach prze-
wyzszajgcych parametry w szczegbédlnosci osiggans przez robot
IRb-60. Przyktadowo moZna wymienié robot ASEA IRb90s/2 lub
KUKA IRB01/60CP.




6. Wnioski Eoﬁcowe

Naszym zdaniem w swietle zarysowanych powyzZzej informacji
propozycje dalszych prac dotyczy¢ powinny opracowania nowej
konstrukcji robota przemysiowego. Prace te winny byc

prowadzone W ramach wspoéipracy wielostronnej podejmowanej
obecnie w zakresie "robota przysziodéciowego” przez Radg
Gidéwnych Konstruktoréw krajéw czionkdw RWPG d/s robotéw
przemysZzowych. W I poiowie 1983r. zorganizowane zostanie przez
LRB posiedzenie specjalistow majacych na celu przedyskutowanie
problemow merytorycznych)ustélenie projektu harmonogramu;
podziatu zadah oraz warunkéw realizacji tego przedsigwziecia.
Materialy te maja byC rozpatrzone i uzgodnione na IV posiedzeni
Rady w czerwicu 1983r. ' '
Uwazamy, ze w zakresie czegs$ci man1pulacy3ne3 delegacja MERA=
PIAP winna zgtosiC swéj udzial jako strona wspdipracujaca,
oferujac do wykorzystania miedzy innymi nasze doswiadczenia
w zakresie czesci manipulacyjnych robotéw IRb, oraz podkres$la-
jac koniecznosc opracowania i podjecia produkcji w krajach RWPG
szeregiprzektadni harmonicznych i lekkich Zozysk niezbednych ob
cnie do opracowania nowoczesnych konstrukcji czgsci manipula-
cyjnych z napedami eléktrycznymi.
W zakresie ukadu sterowania i oprogramowania podstawowego
Polska powinna gZosit swéj-udzial jako strona wiodaca przy
czyn nalezy zapewniC sobie wspéiprace z ZSRR, co-powinno
zapewni¢ dostawg radzieckich elementdéw i przede wszystkim
systemu 16~-bitowego mikroprocaesora /odpowiednika INTEL 8080/
Celowe jest takie zgoszenie .- ‘Polski jako strony wiodace]
w zakresie ukladow napedowych opartych na proponowanym

" rozwiazaniu silnikéw pradu statego z komutacja. . elektroniczna.
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Klorunkd Iozwodd pogtiliconcy dnoo 2obotidw IRb wynikojace z zastonpe
Vid I‘L o

L3 2T =)

{Lorunkl rozwoju wynikajoce ¢ wuplosowen wynlkly w powlgzaniu
g. preygotowoniem materiaéw 1 opinii odnodnle utizzymania lub/i
ewlekozenla atrakeyjnoded ekasportowe] a w’tym ofexrt eksportiowych na
roboty w zestawach g podstawbwym wyposaZenien technologicanym,
Dokonana analiza prowsdzi do dwéch polaczonych merytonrycanle grup
wnloskéy g . \
- Wnlogki dobyasace. koniceznosel zmlen u robocio.",
v Wnloskl dotycszgce wylkonania prac n~b msJjacych na celuruzyskdnie
dokumentacji robotdw w wAu zeglowach, '
Podstoucve zegtawy robotow, Ltiduycl opanowanio powlnno zawierad
nde w pracoch posilicency jnych implikuga nastepujgce temsty n«b g
1. adaptacyjne spawanie Iulowe przcstrzenns,
2¢ UnyoLczonie adapﬁhcyjne clezllch odlewdy zeliwnych,

. Je zZgruevanle punktows,

W zakregie temetn 15 podstowowyin zagadnienien Jest oprecowania
odpowlednich caujnikow i oprogramowanie ulytkowe robota co w poigeae.
niu z odpowlednig spawarka pozwollly by rozggergy s zakres spawonla
“robotyzowanego na praypadki, kledy trajektoria i szerokoss saczaling
L dunle si@ istotnie od zadanych. VW zakresie tego tematu wykorzystaé.
£1¢ powinno nobot; adaptacyjny IRbwG, LLory uzyskano w wyhiku WGy N
¢ fig ASEA. Obecnic nic przowiduje ple zmian w robocle, wynikajaw s
¢ych = realizacji tego temotiu. '

V calnenie Lemetin 2y podstawowyn zagadnioniem_asst Opxracowaniae
Qﬁ;emyslowogo wariontu growicy obroébczej z czujnlikamd .

W soktavie wylkorzyatugje 8i@ Jus opracowang instalac jo hydraulican
dutc§ moey i dosdwledezenia przy budowie i badaniach laboratoryjnpgo
warlientu giowlcy obrébezed z czugnilomi, Obecnie nie przewiduje sie
zinlun w.robocie wynike jacych u TeallzacJl tego temetu,

W zakresle temetu 3 podstawowyml zagednienismi 68
- YealizaoJja zmian w robocile wynikajacych z potrzeb zgrzewanls
punktowego,

v oﬁpnowanie sgrzewanla z pzéstg oslg gwobody robota, -
- Usgskanie mozliwodei budowy linii sgrzewalnlczych z kilkoma robota
ni z komputerem nadzorcazym realizujacym sterowanie i sprawozdawczo
46 1inidi, -
Aby robot IRb-G0 speinial wymagenlas stowisne xoboton zgrzewalnikﬂ!

sy, niezbédne Jest osigpniecle m.in, nsstepujgeych smian i

|
1"
.~ @wigkezenie jego predkodci, f

- zmiany sposobu dzislania stopu awary jnego,
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T = T
oo wsile preldlosé duloanla xoboto utauaardowobo po"wula oalagsngd

oty 40 girgolin no mlnuteo, (dy tymczecon o dostopnych donyeh wynlka,
o0 aubwh LibeCO pusysbosoveny o opreovanio przos aBlA wykonujo okew

o eouil no plnube, :
'cuyupicuzonie duialaniu Loboba Mb-00 moso zmniojuzyé:Joco powtoes
Sluesd pouyedonovonla do &, 1,0 iy wle tuka poutorsalnossd joob zodaw
v 1qumu W procesile sgruevwanling :
Aufono ppeachbu deloianie stopu everyinego wydsdo sl¢ nlogbedne 2
t ;0 wegleduy S obeonie w wezpdi stendordowcs] kasdorogous sodzlolaonio
ey atopu wymsgy synchronisucdl wvoboto, coduses sgracwonia lokle '
“eeleiunic stopu Jest nio do pruyjcclos dmleniony syston dsiolonla
, Sepu pendndeny wnosliviody po usunlcelu Jogo preyesyn, notycholostove
' kenbynuovanie prgeraancegn progromu Los lonlecspodel synchronivoc i
Yool
1 nokrecio dealleocil voneovuenda o Rlopncsand o dudyn wyslopu wuyi
: 0 gelowe usyskonic robote do vgreononla 5 tronofornotoron BRLAGLGEG-
o ne vomiendiu xobolao,
" dosviasonle to wymspgo mchooych porgcson wysokopradowyoh no kohcu
vebilenio uoboto, |
Lkl wenez porgozenlowy winien byd wpao o t"ansformatorem ‘yozwiasany
5 wyopecdallzousng placaks neb /Instytub Jpa*wlnickva v hliaicacn/

. :l‘--n ’A KJ
; Jedaokio nalasy soXatyd, Se o bedg nloshedno powne sniany Ronsfirukey juo
- owoended w rovosles Obécnic procwidueale tehldeh zmlon nle Jost no4live,

U nobnlo prag pos tliceuayazguh dolooyeh lub tes odnobnie zobota
porapolitywleanepo wynikoda o dotycheouoohy] onalisy nasliepudaco wniosiils
<« pduodile asterowanio i opuocronovanls :

o potzacbha swickssends Llelel woddd 1 wyJsd
«2obrsebs unotlivdends  pemlobonio utondaircalisse i funkoJi
Loglezngeh ne weilbclack: 1 wydbelachy,
« petrzebe awlelkguenio czoou wocllanla pasivci papy preorwle
zopllenia sicolouapo,
« potracbha wprowadzenla wmesliwolcl programowanla robota w Joay
wyiorege rogdn 2 wykorsystonlem wonitlora skranowsso o™ OPLaCONaw
nla tcklogo Jezylka, '
« potirzeba stwonzonla wespolu komputicra nodragdnego 1 grupy robotidw
- do pzacy w Lonpleksach srobotyzowanych w tym w linii maosgzyn obré~
wesych w powigzaniu o pystencm ochwony caiowleks prazsd robobem.
< odnodple cseéel manlpulasyjned s ’
- potzzebo wykononla snullzy modliwoded zwlekszonla udawlbu xobota _
- IRL-CO & 2w, ueolizuclo : !
= potrzebs wykonsnlo snullzy 4 ew.rcolloosdl ssybkilogo robota do |
wontolu w oporelu w mskaymslnie wozliwym stopniu o podzespoly - =
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« polrsebs wykonenis snalizy i ew, reallzacjl robota podwleszonego

Jezdsgcepo no portalu, do obsiugi gniezda maszyn ustowlonyoh w
linii, w oparciu w make, moZzlliwym stopniu o podzespoly IRb,
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Silnik prgdu statego o wirniku

tarczowym

Przedmiotém wynalazku Jest silnik prgdu staXego o wirniku tar-
czow§ﬁ?ﬁ§§f@Fﬁ;rﬁ7ﬁ

W ciggu ostatniéh lat, coraz szersze zastosowanie znajdujy sil-
niki prgdu staleéo o wirnikach tarczowych. Sz to silniki o tworniln
w postacl cienkiego quéka /tarczy/, na ktérym 84 . nadrukowann lub
naklejone ptaskie przewody miedziane. Przewody te tworz; odpowiedunf!
wielobiegunowej fali uzwojenia w maszynie komwencjonalnej, Tarcza
twornika wiruje Q szczelinie pomiedzy magnesami trwatymi osadzonyni
w tarczach lozySKOquh. Silniki te nie majg zazwyczaJ oddzielnero
komutatora, a szczotki $lizgajyq sieg bezpodrednio po uzwojeniu,
Ze wzgledu na duzg 1ic5bg "dziatek komutatora" silniki te maj; do-
bry komutacje, ale nie moZna unikngg mechanicznego wycieranin =ie
wwojenia, W ocelu podniesienia trwatoscl uzwojenia "dzialelk Jomal
tora' stosuje sieg ,pokrycia galwaniczne warstwami miedzi, srebra
a nastepuie rodu. ZazwyczaJ technolcgia ta nie przyuosi zbyt du’ych
efektdw, a s8ilniki wejg zbyt nisks trwalosé Jak na nowoczesns Lon-
strukeje. |
¥ dotychczasowych rozwlizaniach na twornikach tarczowych umiss..
no uzwojenie faliste proste, a ze ﬁzglqdu na trudnosci technolosic- -

newykonywano Jje przewaznié Jjako Jjednowarstwowe. Ogranicza to zwoJ]--



- -

nosé uzwojenia; oktad prgdu, a wiec i moc wewngtrzng maszyny.
UzwoJjenie wykonywano byio zazwycza]j Jako wielobiegunowe zapewnia-
Jace najkrdétsze porgczenia czolowe, a tym samym zmniegszenie Sredn-~
icy tarczy i momentu bezwladnoeci.

Zgodnie z wynalazkiem w silniku prgdu statego o wirniku tarczo-
wym, magnesy trwale sg umieézczone na tarczy wirnika, a uzwojenie

" twornika Jest hmieééczone po obu stronach tarczy wirnika.

Uzwojenie twornika jest zaprasowane w kompozycie magnetébdielektry-

cznym,

L4

Frzedmiot wynalé%ku Jest uwidoczniony w przykladzie wykonania
na rysunku. ktory przedstawia schematycznie silnik wedlug wynala-
zku $t§r§2§¥35£"53}zecznym.

Silnik ma wirnlkltarczowy gkladajacy sie z tarczy 1 osadzonej nn
wale 5 ulozyskowanym w Yozyskach 6 osadzonych w pokrywach Xoiysko-
wych 7 1 8. Pokrywy léiyskowe Z i 8 sgq poXgczone ze sobg za pomocy
obudowy 9. Na tarczy 1 umieszczone sg magnesy trwale 4. Uzwojenie
twornika 2 Jjest. umieszczone po oburstronach tarczy 1 i zaprasowa-
ne w kompozycie‘%agnetédielektrycznym 3 w pokrywach XoZzyskowych
7 i 8. Tarcza 1 wykonana Jjest.z materiaiu nieferromagnetycznego
na przyktad ze;sfoPu aluminium lub z materiatu chemoutwardzalnesgo,
a to ze wzgledu na maly cigZzar wtasciwy 1 tym samym ograniczcnie
momentu bezwktadnosci, U?WOJenj° twornika 2 Jest podzielonc vna tyls
sekeji, ktdérych liczba jeat dwa razy wighksza od liczby bilegunda
~magnesdw trwalych ﬁ..Kazda sekcja moze by¢ masilana napilecien
sterowanym z komutatora elektronicznego, co umozliwia wyelimino-
vanie konwencjonalnego komutatora i szczotek /zestyku $lizgowego/.

Dzieki takiemu rozwiqtaniu oilnika zywotnosé Jjego ograniczona
Jjest praktycznie éywotnoqcig 107ysk. Ponadto uzwojenie twornika
moze by¢ nawiniQte na -szablonach i zaprasowane w kompozycie wagne-

todielektrycznym co znakomicie upraszcza zechnologie wykonanlia

maszyny.
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1.811nik prgdu stalégé o wirniku tarczowym, znamienny tym, 2Ze A

magnesy trwale /4/ umieszczone sj na tarczy /1/ wirnika, a uzvo- "

- W #
jenie /2/ twornika jest umieszczone po obu stronach tarczy /1/ N

1

wirnika., v e
2.5ilnik wedtug zastrzez.1, znamienny tym, 2Ze uzwojenie /2/ twor- , N

nika Jest zaprasowane w kompozycie magnetodielektrycznym /3/. o
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