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1. Wstęp

Sprawozdanie awiera - wyniki badan robota , w którym zamonto-

wano polskie zespoły wymienione w p.1.1 niniejszego sprawoz4nia.

Badania zoshaIy. Wykonane w Tamach realizacji harmonogramu dotyczą-

cego badań wspólpracy'polskich zamienników.

W ten sposób otrzymano informacje dotyczące współdziałania krajo-

wych,zespolów szafy sterowniczej, wyspecgfikoWanych w p.1 Sprawo-

.zdania, z uprzednio zbadaną częścią mapiptqacyjną rbbo-6a zbudowa- -

nagi) z krajowych zespołów /za wyjątkiem. ukIadów-napql7dowych po=

chodz4cych z importu!, a także wnioski pozwalające ta weryfikację

projektu normy_zakIadowej /patrz p.3. - Ocena i(adail./. 
( •

1.1. przedmiot badan

Przedmiotem badan był zestaw składający Się z części manipulacyjnej

robota IRb-6 produkcji ZD.PIAP opatrzonej' nr. fabr.,O1/82 oraz "

szafy sterowniczej YB161001-AM. dostarczonej z.OAM.

Częśó manipulacyjna przeszła uprzednio badania wspapracysz szafą

steroWniczą produkcji ASEA /patrz sprawozdanie pr rej0915 I.
'Podczas obecnych badan w w/w szafie sterowniczej zastosowano na-

stępujące krajowe podzespoły:
1/ układy- regulacyjne /sterowniki mocY/. "

2/ podzespół prost_ownika
3/ dławiki i transformatory.

1.2. Program badan

Program badan dostarczony przez OA E zawierał ograniczoną ilo66

. badail. przeprowadzonych zgodnie z procedurami przewidzianymi w. .
projekcie ZN-80/MERA-01i3/225 i był ukierunkowany na padanie współ-

pracy krajowych układów regulacyjnych z- częścią manipulacyjną.

iabota.

Program badaó. przewidywał:
1/ Spr. rezystancji izolacji szafy sterowniczej /p.4.2.3.1 ZR/

2/ spr. działania niepełne całego robota /p.4.2.6.6 ZN/
3/.spr. serwomechanizmów /p.4.2.8 ZN/

4/ ppr. poboru mocy /D.4.2.14 ZN/

5/ spr. odporności na zmianę napięcia zasilania /p.4.2.15 ZN/.

C
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2. Badania,

2.1. Sprawdzenie rezystancji izolacji

(

.Wykonano sprawdzenie rezystancji izolacji szafy sterowniczej

zgodnie ż procedurą określoną w Normie Zakładowej.
-śtwierdzono zwarcie pomiędzy rubą uziomom, szafy a zwartYmi
zaciskami listwy 113. '

Przyczyną miarcia,jest połączenie ścieżek zerowych plateru .i pa-
kietów z masą szafy.
Po octizoloiwaniu plateru od masy szafy przez odłączenie doprowadzeń
zacisków .ozlącznych zer na I;laterze oraz wyjędiu wszyStkich pakie-
tów ze złącz plateru/stwierdzono, że rezYstancj& izolacji jest
prawidłowa"/powyżej 50 Mg./.
NieprTividIowy jest zatem opis procedury sprawdzania rezystancji -

J
izolacji szafy sterowniczej podany W Normie „Zakładowej /p.4.2.3.1/.
Niezbędne jest poprawienie" Normy w tym zakresie.

2.2. Sprawdzenie działania niepełne całego robota-,

Sprawdzenie działania wykonano zgodnie a p.4.2.6.6 Normy Zakładowe,:. .
wykonując testy przewidzi-ane w instrukcji testowania P-6397-001-AD'
p.3.5 i 3.6: Podczas próby'stWierdzono występowanie luzów w osi 1,z
i t 'oraz wydiek smru'z przegubu widełek osi t . Usterek elek-

trycznych nie stwierdzono.

,2.3. Sprawdzenie serwoMeahanizmów,

W ramach sprawdzenia serwomechanizmów wykonano poniższe badania
przewidziane W. p.4.2.8 NZ:

- str. maksymalnych prędkóści"ruchów
--maksymalne przeregulowanie prędkości
- przyspieszenie i opóżhienie'serwomechanizmów -

. Badania-Wykonano-przy.pom6cY rejestratora wielkości DrzejściowYch
f-m Hellige typ Hp-86t. Zarejestrowane przebieg zachowano w

książce badali.
Poniżej podano odczytane z rejestracji wartości
11/.Sprawdzenienaksymalnych. prędkości ruchów wykonano zgodnie z

ZN dla każdego stopnia swobody za pomocą rejestratora
połączonego z czujnikiem bezdotykowym ferrorezonansowym.

•



Prędkość określano w środku zakresu ruchu przez 'pomiar czasu
przesunięcia sig płytki Metalowej znanej. dIugośći zamocowanej

. -
na badanym członie robota przed czujnikiem ferromezonansowym.

-Uzyskane wyniki ilustr"dje tabela:

rMopIeil -.PrOkor6 zmierzona
swobody  i  .

. 4

J

• 97-,09/s

0,67 *

0,924 m/s
1390/s 

•

204°/s
4

PręaEog6 wg NZ 9

95o/s

0,75 m/s

1,1 mis

116°/s

195°/a.

Prędkości" osi f , nie s.% niższe ód wymaganych w NZ, co
daje wynik pozytyWny..'
Prędkości -osi Q i a są niższe od podanych w wymaganiach,
jednakże jest to'wynikiem niewłaściwych-wartości ustalonych w

'wymaganiach ZN co Stwierdzono, już we wcześniejszm sprawozdaniu
z badaA serwomechanizmów robota IRb-601nr arch. 4873/.

Wartości te Powtórzono w Normie Zakładowej za danymi ASEA,
które okazały się nieprawdziwe.

B/ Sprawdzenie przyspieszenia i opóźnienia serwomechanizmu spraw- '
dzono za pomocą rejestracji -przebiegu napięcia -prądnicy tacho-
metrycznej zgodnie z p.4.2.8.3 ZN.

:Uzyskane wyniki ilustruje tabela:
.--
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Wyniki są zgodne z.wartościami podanymi w Tomie Zakładowej.
Wprawdzie dla osi'e -i t odchylenie od-normy przekracza nie-

. .
znacznie 10 ;1?, co przekracza dopuszczalną przez ZN tolerancję,
jednakże wartości przedstawione w wymaganiach ZN zastały osza-
cowane na podstawie pomiarów. metodą-, która nie 'zapewniała moż4-
,

wości ustalenia ich tolerancji w granicach -1-10
% "

IC
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Wynik zatem można ocenić jako pozytywny, stwierdzając, że odchy
- lenia w uzyskanych wartościach dla osi i t mieszczą się
w granicach błędów pomiarowych.

C/ Sprawdzenie.przeregulowania prędkości wykonano-za pomocą
rejestracji przebiegu napięcia prądnicy tachometryćznej zgodnie
z p.-4.2.8.2 ZN

Dla żadnego ze stopni swobody robota nie stwierdzono przeregu-.
lowania powyej 10 %. Wynik pozytywny.
N

2.4. Sprawdzenie poboru mocy

•

Sprawdzenie wykonano zgodnie z p. 4.2.14 Nbrmy Zakładowej.
Nie -stwierdzono przekrobzenia poboru mocy określonego w wyma6aniac
ZN na 1,7 kW.

Należy zwrócić uwagę, że podana w ZT metoda prowadzenia .

jest -niepdpciwiednia ze względu na 'niemoliwość dokonania wystarcza
jetco dokładnego pomiaru podczas pracy Tobota jednocześnie trzema"
miernikami wychył owymi.
Określenie mocy chwilowej wymaga.ustalenia innych metod pomiarowyc

2.5. Sprawdzenie odporności na zmianę napięcia zasilania

Spr.awdżenia nie wykonano ze względu na brak źródła zasilania z. re-. .
gulowanym napięciem trójfazowym tej mocy.

•

3. Ocena wyników badań.

Badania wykazały praWidiowq współpracę krajowych układów regul-

cyjnych robota IRb-6 z częścią manipulacyjną produkcji ZD wyposa-
żoną w zespoły napędowe importowane w normalnych warunkach zasila-
nia.

Były to badania funkcjonalne, które nie dają informacji o trwaIośc
i niezawodno66i oraz. odpOrności na wpływy zewnętrzne' użytych
zamienników,

,Nie mogą cine także dać informacji o pełnej zgodności funkcjonalnej
krajowych zamienników, ponieważ ani_część manipulacyjna ani sZafa
sterownicza nie zawierały -celnego zestawu zamienników przewidzia-

nych-docelowo w produkowanych w kraja robotach IRb-6. -
Badania -potwierdzają konieczność rewizji .projektu-ZN-80/11ERA-018/2
w zakresie 'p.p. 2.2.15 1 2.2.15.3i 2.2.16 łącznie z p.4.2.14;
4.2.4.1. . -
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