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Analiza deskryptorowa

ROBOTY IRb-6 IRb-60 TESTOWANIE
, I

Analiza dokumentacyjna

W sprawozdaniu podano wyniki badań powtarzalności, pozycjonowania i

sztywności robotów IRb-6 nr 1/82 i 2/82 oraz IRb-60 nr 1/82. Część
o-

manipulacyjna, pamięć kasetowa oraz układ sterowania biły prototypami
w wykonaniu krajowym.
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Tytuły poprzednich sprawozdań
I/ „Typo test specification, YBRS-613" 1;SEA 1978
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1. Wstęp

Niniejsze sprawozdanie zawiera wyniki badań sztywności i powtarzainoOci

pozycjonowania 2- robotów IRb-6 i I robota IRb-60.

2. Przedmiot badań

Badaniom zostały poddane roboty IRb-6 - nr 1/82 i nr 2/82 oraz"IRb-60 - nr 1/82,

wykonane w pl, MERA-PIAP.

Część manipulacyjna, Układ sterowania oraz pamięć*kasetowa-posiadaIy wykonanie

kraowe.

Robot IRb,-6 nr 1/82 przekazany do badań 7.12.82 i nr 2/82 - przekazany 26.11.82

natomiast robot IRb-60 nr 1/82 przekazany 1.12.80 r.

3. Program badań.

Badania" robotów obejmowaIy:. badania sztywności i powtarzalności zgodnie/z p.16

Harmonogramu z dn. 12;10.82 r. Wymienione badania realizowane by1:7-zgodnie.

z projektami ZN-82/MERA-018/226 oraz ZN-824IER-018/225 wg p; 4.2.10 i 4.2.11.

4. Wyniki badań
'

Robot IRb-6 nr 1/82 -.wyniki końcowe podano w tabl:i0.151..3;"Wol,-. 2.0 - 24

Powt-arzalnbść pozycjonowania odpowiadd wymaganiom projektu normy. Wyniki próby
sztywności po wielu demontażach i zastosowaniu przeciwnakrgtek na cięgnach poda-
no w tabl.

Robot IRb-6 nr 2/82 — wonik2 ko%;colde podavo V +Ai: 401.14.4_ _ _ _ _

Próba powtarzalności dala wynik pozytyyny.
.•

W trakcie sprawdzenia sztywności stWierdzono luzy na cięgnach dochodz4.6e do
0,3 mm. Wobec powyższego wyniki sztywności w kierunku osi tr

niach odbiegają od wymagań projektu Z.
i .Robot. IRb-60..nr. 1/82:_ Viti hi WA: \covtc04,1 e r duto w ta,bc tab t..2 5tabl-12.--;r49.

Próbę powtarzalności przeprowadzono z wynikieM po*tywnym.
Pomiar sztywności-wykazał wystgpowanie,luzów w osi'1.7 od 0.,6 do 0,8 mm,

w osi t od 0,3 dc:0)15 mm. Mimo tego wyniki ba-dań sztywności sq zgodne z Wyma-
ganiami projoktu ZN.

Ulot, +444

w obydwu poloże-
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Rodzaje uszkodzeń zaistniałe w trakcie badań

Robot IRb-6 nr 1/82- _ _ _ _ _ 

- wykruszenie sig zębów w przekładni stożkowej,
- 7

-.luzy na cięgnach w kieruhku osi 27* I'/ t

- ograniczona możliwość kasewahia luzów w "główce", _

- uszkodzenie prądnicy na wale

- niewłaściwa praca przekładni

,Robot IRb-6 nr 2/82

silnika,
-

harmonicznej /obce'ciaIo między zębami przekladn-

- ograniczona możliwość k owania luzów,

- wykruszenie zębów w przekładni stożkowej,

- luzy W cięgnach w kierunku osi SY.'

Robot IRb-60 nr 1/82_ _ _ - _ _ _

- luz w kierunku osi. y/0,3 -r 0,4 mm/,

- wyciek oleju z przekładni na osi tr i e
- Przeregulowania, które dotychczas nie występowały.

5. Wnioski z badań""

W celu zapewnienia jakości robotów zgodnej z wymaganiami norm zakIad6wych należ

zwrócić szczególną uwagę na prowadzenie kontroli dostaw elementów i zespołów

w zakresie jakości użytych material i dokładności ich Wykonania; dotYczy

to zarówno elementów i zespołów handlowych, jak również .otrzymanych z hoppers

cji,

- prowadzić selekcję takich. wyrobów jak łożyska, przekładnio zębate itp.,

- zapewnić starannY montaż i dokładną jego kontrolę w kolejnych fazach procesu

technologicznego.

Uruchomienie produkcji serii robotów, przeznaczonych do praktycznego ich zasto-

sowania, wymaga przeprowadzenia badań typu zgodnie z normą zakładową oraz
badań trwałości /niezawódności/ robota;. uzyskane wyniki badań umożliwi;
udoskonalenie korftrukcji lub wprowadzenie zmian :technologicznych mająCych na
celu poprawę jakości robota.

•
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