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Analiza dokumentacyjna
“Praca zawiera wyniki badan wspdipracy.krajowych zamiennizow
. ukiaddw regulacyanych Z CZ@bClQ manlpulacygnq llcencygnemo
A.robOUa IR0-6.
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Tytuly poprzednich sprawozdan .
1/ Llestowanie robobdédw IRb. Etap 5. Badania peine /typu/ rooobow
IRb-6 i IRb-60 /szwedzkich/ - nr rej. 2733

2/ Badania funkcjonalne robotéw IRD wyposazonych w prototypy
zespotdw -1 elementdw przekiadni srubowych tocznych oraz
prototypy sprzegg,iel - nr rej. 2849

N %/ Badania wspolpracy uzcladow napgdowych /sn.lnlxu,prqanlce
tachometryczno i "resolwery"/z.robotem IRL-60 ~ nr rej.4873

Ly Sprawozdanie z badan zgspoiu ruchu 14 /spec. P-6397,001-HL/
- i zespolu ramlenla /spec. P-6397, OO’l—nI/ robota IRbL=0C -
nr rej. 49’1& ,
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1. Wstep

1.1. Przedmiot béda@ .
1.2.‘Prograﬁ badai

2. Badania

247 Sprawdzénie

2.2, Sprawdzenie
2.3, Sprawdzenie
2.4, Sprawdzenie
2.5. Sprawdzenie

3. Ocena wynikéw

Spis tresci

-

rezystancji izolacji i
dziatania niepeine catego rovota
serwomechanizméw .

poboru mocy

odpornodci na zmimny napigcia zasilania

badan



.zdania, = uprzednio zbadang czgécig manipulacyjna robota zbudowa-

1.1 Przedmiot badath

1. Wstep

-

Sprawozdanie zawiera wyniki. badah robota IRb-6 , w ktérym zamonto-
wano polskie zespoiy wymienione W peled niniejszego sprawozdania.
Badania zostaly wykonane w ramach realizacji harmonowramu dotycza~

' -cego badah wspbdipracy polsklch zamiennikéw.

W Ten sposob obrzymano informacje dotyczgce wspold21alan1a krajo-
wych zespoidéw szafy sterownicze], wyspecyfikowanych w p.1 sprawo-

nego z kraaowych zespoidw /za wyjatkiem ukiaddw- néng#dowych po-
chodzacych z importu/, a takze wnioski pozwalaaaee ha weryflkacag
proaektu normy zakladovea /patrz pPe3 - Ocena hadan/.

£

Przedmiotem badah byl zestaw skladaaqcy 51@ z czegdcl manipulacyjne]
robota IRb-6 produkcji ZD PIAP opatrzonea nr. fabr.,01/82 orasz
szafly sterownicze] YB161001-AM dostarczonea z - OAM.,

Czgsé manlpulacygna przeszia uprzednlo badania wspdipracy z szafag
sterowniczg produkcji ASEA /patrz sprawozdanle hr rea4915 VAR

Podczas obecnych badaf w w/w szafie sterownicze] zastosowano na- -

stgpuaace krajowe podzespoly:
1/ uktady- regulacyjne /sterowniki mocy/
2/ podzespol prostownlka .
3/ drawiki i transformatory.

1.2. Program badan

~
-

Program badai dostarczony przez OAE zaw1eral ogranlczonq llObé

:badan przeprowadzonych zgodnie z proceduraml przewidzianymi w
. projekcie ZN-80/MERA-018/225 i by ukierunkowany na badanie wspot~

pracy krajowych ukiadodw regulacygnych z° czgSclyg manlpulaoyana
Tobota, - .

_Program badas przew1dywal'

1/ ‘spr.-rezystancji izolacji szafly sterownlczea /Dede2.3.1 2N/
2/ spr. dziatania niepeine calego robota /p.4.2.6.6 ZN/
3/.spr. serwomechanizméw /p.4.2.8 ZN/ -

4/ spr. poboru mocy /D.4.2.04 21/ ‘ . -

5/ spr. odoorn0801 na zmlan@ napiecia za51lan1a /ped.2.15 20/,

\
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2. Badania, ‘
2,1. Sprawdzenie rezystancji izolacji

\ <,
Wykonano sprawdzenie rezystancji izolacji szafy sterownicze]

zgodnie 7z procedurg okre$lona w Normie Zaktadowej. -
Stw1erdzono zwarcie pomiedzy srubq uziomowg szafy a zwartym1~
zac1skam1 listwy X13. ' - h ) '
Przyczyna zwarcia.jest potgczenie $ciezek zerowych plateru i pa-
kietow z masg szafy.
“Po oaizolowaniu plateru od masy szafy przez oaiqczenle doprowadzen
zaciskow 4ozlqcznych zer na platerze oraz wyjeciu wszystklch pakie
“tow ze zlacz plaueru stw1erdzono, ze rezystancaa 1zolacal jest
prawidtowa /powyzeJ 50 HM& /. < - ’ ;
'Vlepr§w1dlowy jest zatem opis procedury sprawdzanla rezystancal -
- izolacji sazafy’ sterownlczea podany w Normie Zak}adowea /p 4 2.3, 1/

Niezbedne jest poprawienie Normy w tym zakresie.

. ~
-t

-

2.2. Sprawdzenie dziakania niepelne cazego robota -

Sprawdzenle dziatania wykonanc zgodnie z Pele2.6.6 hormy Zaktadowe
wykonujyc testy przewidziane w 1nstrukcal testowanla P-6%97-001-AD
Pe3.5 1 3.6: Podczas prdby ‘stwierdzono wystgpowanle luzéw w osi U

it ‘oraz wyciek smaru z przegubu wideiek osi t . Usterek elek-
“trycznych nie stwierdzono.

P

-2.3%. Sprawdzenie serwomeahanizméw~

W ramach sprawdzenia serwomecnanlzmow wykonano ponlzsze badania
przewidziane w p.4.2.8 NZ: .
- spr. maksymalnych predkésci ruchodw -
--maksymalne przéregulowanie nr@dkd%ci
- przyspieszenie i opdznienie serwomechanlzmow

' Badania-wykonano-przy.ponocy rejestratora w1elkosc1 Drze3501owych
f-my Hellige typ He-86t. Zarejestrowane przeblegl zachowano W
ksigzce badatt. N

Ponlzea podano odczybane z rejestracji wart0501 .

A/. Sprawdzenie maksymalnych predkoéci ruchéw wykonano zgodnie z
'p.4;2{8.1 ZN dla kazdego stopnia swobody-za'pomgcq rejestratora

potgczonego z czujnikiem bezdotykowym ferrorezonansowym. ‘

-
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Predkosé okreélano w $rodku zakresu ruchu przez pomiar czasu
przesunigcia sie prytki metalowe]j znanej dtugodci zamocowanej
na badanym czlonie robota przed czujnikiem ferrorzezonansowym. °
Uzyskane wyniki ilustrije tabeld: ' p

-

Stopiea | *Predkoéé Zlierzona PredkosE wg NZ ]
swobody 1 - - ' > .
i g 0 =0
| b 97,0%/s , 95%/s -
6 E 0,67 n/s | 0,75 m/s
e ; 0,924 m/s © 1,1 /s
i t | 139%s | 116%/s
I l}’ I o { . 0 .
i . i 2047 /s ; : -195 /s
- L ! — e _— -

Predkosci’ osi Y- S t i- ﬁy nie 51 nizsze od’ wymaganych w NZ, co
daje wynik pozybywny. ' . .
Pra,dkoscn osi 9 i X sg hizsze od podanych w wymaganiach, .
Jednakze jest to’ wynlxlem niewzasdciwych- wartosci uscalonych A}
Iwymaganlach ZN co stwierdzono, juz we wczebnie jsziym oprawozdanlu
z badah sérwomechanizméw robota IRb-60 '/nr arch. 4873/. \
Wartosci te poztorzono w Hormie Zakiadowej za danyml ASEA,
ktore okazaly sie nleprawd21we.

T B/ Sprawdzenle przyspleszenla i opbinienia serwonechanlzmu spraw- -
' dzono za pomoca reaestracal przebiegu napiecia- pr4dnlcy tacho-
metrycznej zgodnie z p. 4.2.8.3 ZN. ‘
' Uzyskane wyniki ilustruje tqbela:

. . .
_+- ] SGopien |Wartosci zmierzone - WaTEo80T wgthmaégg_gg_.
, (TN R % rTE
- swobody-p-—-—-—--—.-12 ~757" 2 : -
L ' 4 ‘ : T r
A £ 1 0,243 | 0,20 | 0% | 0,20 !
L 6 0,14 0,24 0,2 | 0,
. . ] | )
;% 0 00 1 0,4 1 -0,0 [ 0,15
i‘ t i 0,10 0,15 0,08 i 0,15 _ -
: [ U 1 0,100 1 0,1 b 0,09 1 0,14

- — G 0 St P i s S S Gy P G S SO s G v B el S B

Wyniki sg zgodne A wart0501am1 podanyml W Normle ZakZadowe].
Wprawdzie dla osi 6 1.'f odchylenie od normy przekracza nie-
znacznie 10 %, co przekracza dopuszczalng przez ZN tolerancae,

- jednakze wart0501 przedstawlone w wymaganiach ZN zostaly 0Sza-
cowane na podstawie pomlarow nmetody, .ktéra nie zapewnlala mozli-

wodci. ustalenla ich uolerancal W granicach +£10 7%.
\
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Wynik zatem mozna ocenié jako pozytywny, stwierdzajgc,:zé odchy

- lenia w.uzyskanych wartosciach dla osi U i t mieszczg sie

W granicéch bteddéw pomiarowych. '
5 ) C/,Spfawdzenie przeregulowania predkoéci wykbnano‘za pomocy
rejestracji przeblegu napigcia prqdnlcy tacnometryaanpa b Oaﬁle.
‘ Z Po-4.2.8.2 ZN - )
N Dla Zadnego ze stopni swobody robotd nie stwierdzono przeregu~
; . lowanla powyzej 10 Jae Jynlk pozytywny. '

~

2.4, Sprawdzenie poBoru mocy " -

Hie 'stwierdzono przekroczenia poboru mocy okreslonego w wymaganiac
ZN na 1,7 kW. - - ‘

|
|
| ' } L ) o S
K Spravidzenie wykonano zgodnie z p. 4.2.14 Hormy Zakiadowe]j.
|
|' : 2 7 . - ] e

g Nalezy zwrbcié uwage, ze podana w ZN metoda prowadzenia

| ' jest‘niepdpdwﬁednia ze wzgiedu na niemo%liwoéé dokonania wystarcza
Jgco dokiadnego pomiaru podczas pracy robota jednoczeénie trzema-

‘ miernikami wychytowymi. . . y i . N

§ : Okreslenie mocy chwilowe]j wymaga .ustalenia ihnych metod pomiarowyc

-

2.5.'Sprawdzenie odporno$Sci na zmiane napiecia zasilania

P

cprawdzenla nie wykonano ze wzglecu na brak zrédia zasilania z re-
ﬁulowanym naﬁ1@c1em croaiazowym tej mocy.

e - s

! 3. Ocena wynikdéw badan . . s

Badanla wykazaly praw1dlova wspbiprace krajowych ukiaddéw regula-
cyjnych robota IRb-6 z czedcig manipulacyjng produkeji ZD wyposa-
! : Zong w zespoly nap@dowe importowvane w normalnych warunkach zasila-
| nia. o o
Byty to badania funkcjonalne, ktére nie daja informacji o trwatosci
1 niezawodnoéci oraz odpornoéci na Wplywy zewn@trzne uzytych
zamienniicow. . ~

Jie moga one takze dad informacji O peinej zg odnosc1 ﬂunxcgonalnea
nraaowycn Aamlenn1k0ﬁ, ponjevaz ani_czgsé nanlpulacyana ani szafa
sterownicza nie zawieraly pelnego zestawu zamiennikéw przewidzia-
nych-docelowo w produkowahych w kraju robotach IRD-6. .

Badaﬁia notwierdzgjq koniecznosé rew1zal proaektufZN-BO/MLRA O18ﬁ2

- w zakresie ‘p. p. 2.2.15, 13 2.2.15. 5, 2. 2 16 lacznle Z p 4.2, 14-
T4,2.4,1,
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