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Analiza deskryptorowa

ROBOTY IRb-6 i IRb-60 7 TESTOWANIE
/V

I}
Analiza dokumentacyjna

W sprawozdaniu podano wyniki badaft powtarzalno$ci, pozycjonowaniz i
sztywno.,m robotdéw IRb-6 nr 1/82 1 2/82 oraz IRb-60 nr 1/82, Czgsé

manipulacyjna, panmigé I\a_,etowa oraz ukiad .,terowanla byly prototypami

W wykonaniu krajowyn.

Tytuly poprzednich sprawozdan - N

1/ "Type test specification, YBRS-613" ASZA 1978
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Hiniejsze sprawozdanie zawiera wyniki badafi sziywnosci i powtarzalnogel

pozycjonowania 2 robotéw IRb-6 i 4 robota IRb-60,

2. Przedmiot badan

Badanlom zostaly poddane ronotJ IRb 6 -~ nr 1/82 i nr 2/82 oraz IRb~60 - nr 1/82,
wykonqnc w 2D MERA- PIAP. ' -
Czgéé manipulacyjna, uklad sterowanla oraz pamieé ‘kasetowa-posiadaly wykonanie

krajove,. - :
Robot IRb~-6 nr 1/82 przekauany do badafi 7.12.82 i nr 2/82 - przekazany 26.11.82

natoniast robot IRb~60 nr 1/82 przckazany 1.12.80 re.

%. Program badai

Y

Badania'robotéw obejmowalJ:'badania sztywnoéci i" powtarzalnosci zgodnie z pa16
Harmonogramu z dn, 12:10.82 r, Uymlenlone badania realwzowane byly-zoodnle
z nroaektaml ZH—&E/HMPA-O18/226 oraz ZN—82/M~RA-O1G/22) ug U. 4,2,10 i 4,2.11,

. Wyniki badad - ’
N

P

Powtarudlnogc ozycjonowania oupowvada wymaganion pxogcntu Nnormy . Uynlhl proby
sztywnosci po wlelu demontazach i zastosewaniu g*zecanakr@ieh na 01¢gnﬂch poda-

no w uabl

— em ew we ma mm, em mm e =

Proba povwtarzalnosci dala wynik pozythnJ. )
4

W trakecie sprawdsenia sathn0001 stherduono luzy na 01¢gnach uochodzqce do
0,3 mm, Wobec powyZszego wyniki sztywnoacx w kierunku osi 17 w obydwu poloZe~

nidch odbiegaja od wymagan prOJeAtu ZN

Robot IRB-60_nr 1/82, WyniWl V,owcowe podaM0 ¥ taipl: ‘l’a,bLZ ’tabl..l?, 19.
Prébe powtarzaln0001 przeprowvadzono z wynlnlcm pouytywnym. ‘

Ponmiar sztyunosc1 wykazal wygtgpowanle duzdw w 'osi T U od O, 6 do 0, 8 mn,

W osi t’ od O,) do.0,5 mnm, Mimo tego wyniki badaf sztywnodci s3 zgodhe =z wyma-

ganiami projoktu ZN.

~
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Robot IRb-6 nr_1/82 ‘

‘Robot IRb-6 nr_2/82 - R :

. - zapewnié¢ staranny montaz i dokladng jego kontrolg w kolejnych fazach procesu

.—2- : ¢ n e : . 5
\ .
s A . /

Rodzaje uszkodzefl zaistnikale w trakcie badan

wykruszenie 519 zgbdw w przekladnl stozkowe],

\
-.luzy na c1@rnach v kicruiku osi ¥ i z

- ograniczona mozlivosé kasowania luzdw w "giduce",
- uszkodzenie pradnicy na wale silnika,.

y M . . ) ) . 3 :
- niew¥adciwa praca przekladni harmonicznej /obce cialo miedzy zebami przekladni
. . s - J

. ]
> . 1 u

- ograniczona mozliwodé kasowania luzdw,’

- wykruszenie zebdw w przekladni stozkowej, .

- luzy w ciggnach w kierunku osi V. .

Robot IRb —60 nr 1/82_ \ . : : -

o gt
- luz w kierunku osi. '{/0,3 + 0,4 nm/, : .
- wyciek oleju z przeckladni na osi ¥ it . ]

~ przeregulowania, ktdre dotychczas nie wysigpowaly.

5. Wnioski =z badaft '~ .

\

W celu zapewnienia jakoéci robotéw zgodnej z wymaganiami norm zagladdwyéh nalezy
- zurbcit szczewolnq uwage na prowadvenie kontroli dostaw elementéw i zespoldw
" w zakresie Jahoscx uz ytycn naterlalow i dokladno$ci ich wykonania; dotyczy :

to zarbwno elementdw i zespoldw handlowych, Jjak rdéwniez otrzymanych z koppefaé

cji, - :
. . 4
- prowadzié selekcje takich. wyrobdw jak tozyska, przekladnie zgbate itp., i

technologicznego, . . 5 _,,j
Uruchomienie produkCJl serii robotdw, orze"naczonych do Draktycvnego ich zasto—
sowania, wymaga przeprowad enia badaf typu zgodnie z normg zakladow1 oraz
badai trwaloéci /niezawodnodci/ robotaj. uz zyskane wyniki badef UMOleWlQ
udoskonalenie koﬁ%rukcji lub Wprowad enie zmlan‘technologicznych_majqcych na

celu poprawe jakosci robota. o . !




Robot IRb6 — 2/82

bl 4

Ngn}/(/' panfaro'ﬂ pom‘arzafnos'ci poagcjonowania ¢

Ne obcéozz".alnos(ci po & 3odzfnach pracy.
Do ¢ DV DL It
M L) Wi WA, L2 LY
4| 2 3 4 5 6
4] 0 0 0 0 D
2 | -0010 | 0040 0,030 0030 | Qo40
3 | -0040 0040 0020 | ~Q020 | -go20
4| +0,040 0030 0080 | —00i0 | ~0020
5|0 0 0,010 | 0,0 0| +0040
6| -0040 | 00D | DO | 0005 0
T 0 0,020 0 -0010 0
8 | 0040 0,010 0050 | +0030 0,020
9 | ~0,040 0,020 0,030 0065 | —0,020
0| +0040 | 0020 | 00sD | OI5 0,04
M | -0,040 0,040 0,020 0,020 0,020
12 0 0,040 0,050 0020 | -0,040
1310 0020 | 000 | 0040 | -0,040
14 0 Q040 | 0030 | -0040 0
15 | 0020 0,020 | 0,080 D 0,040
A6 | 0,040 0,040 0 0 ~0,040
11| Q00 6,060 0020 | +0020 | +0040
18 | -0of0 | ooTo | 0o | qoa0 | 0040
8 | 0020 0,050 0,020 0 -0 020
20 | - 0030 0040 | 0030 0 ~0,040
21 | +0020 | - QosD 0 | ~go10 | ~0,040
22 =000 | QOO | 000 | 40005 | <0040
9n | 0001 noso__ | n.nzn 0 0,020




Robol IRb-6 = 2[82

Tabl. 4

4 2 3 4 5 6
24 | 0040 | 0060 | 0050 | -0030 | -004o
25 | 0,040 0,030 0,070 ~0,045 -0 050
26 | ~0,040 0,030 0 ~0040 | -0,030
27 | +0,040 0,055 0,030 0 —0,040
28 | -0,045 0, 050 0 0045 | -0,030
23 | +0,040 Goe0 | -0050 | -0020 | —0020
30 | 0o0Zo 0,020 0 -0,020 | —0,040
M| 0025 0,050 G020 | -0QU40 | ~0040
32 | 0025 0,040 0 -0025 | ~0,030
33 | 0,030 0,060 0050 | -0035 | ~0,0%0
34| 0040 0,065 0,020 <0055 | =0,040
351 0040 0,050 qo40 . | -0020 | -0020
36 | 0040 0,060 0020 | -0025 0
37 | =0005 0,060 0,040 -0040 | ~ 0,040
38 | + 0040 0060 0050 | -0oss | —0,040
39 | Q040 0,030 0 =0,020 | -0,010
40\ 0,040 0,050 0040 | +0005 | -0,040
49 0 0,030 | 0040 | -Q040 | -0,040
42 | 000 0,030 0 - 0005 0
43 | -0040 0030 | 0050 | —Q050 | 40020
44 | Qo050 0020 | 0030 | Qo005 | Q00
45 | 0,020 0050 D050 | -0045 | 40040
46 | 0040 0,050 Bo¥o | —0,040 0
4% | 0020 0040 | 0Op40 | -0035 | -0040
48 | 0,020 0,050 0,040 0 40,020
43 | 0,010 0,050 0os0 | -0040 | ~G040 4




Robot IRb-6 ~ 2/82

Tabt. 4

4 2 3 4 5 6
50 | 0,020 0030 0030 | =0,045 | +0040
501 0,040 0,040 0,020 | <020 | +0040
52 | 0,040 0,040 0040 | - 0,005 0
53 | 0020 0,050 0,050 | -0020 | +0,040
54 0 0,020 0,060 | -0,040 0
55| 0040 0,040 0,020 | <0030 | ~0030
58 0020 G030 GoTo | —Qo2s | -~ 0020
57| 0,040 0,050 0070 | ~Q045 0
58 | G040 9,020 0020 | ~0,040 0
59 | 0020 0,050 0040 | 0,040 0
60 | qos0 0020 0,070 0 + 0,020
e | 0020 0,040 0070 | —0040 | O
62| 0 0030 0070 | -0020 | -0,040
63| 0040 | 0020 | 0060 | —0,040 | -0,040
64| 0 0,030 0040 | -005 | + 0020
65 0 Y 0040 | -0030 0
66 | 0030 0020 | 0040 | -Q005 0,020
67| 0040 go40 0,020 | -0025 . | +0,020




Robot IR&-60 ;-.,A'/'sz

Tabl. 4

. » ¢ * . . &
Hyniki pomiardw postavealnosc  pozyciononame 1

1 fe obciq.z'a/noﬁa' po 5 c‘;Ddenach pracy.
Dy by DL It 16
mm mm mm mm Mm
1 2 3 4 5 6
1 0; 0 0 0 0
2 | - 0005 0 0,010 0 0
3 0 - 0,020 0 0,020 0,040
4 [-0M0 | -0020 |[-0010 |- 0040 0
51+ 0040 | ~0040 |+0005 |+ 0,040 0,040
6 |~ 0,040 0 - 0,020 D 0,020
7 |+ 0{020 0,020 -|~-0,030 |-0040 0020
8 | -0020 0 - 0,040 |-Q040 0,040
9 | -0040 0 - 0,040 D 0,040
40 0 - 0040 |-0,030 0 0,020
44 0 + 0030 | -0040 D 0
12 | Q040 0,060 | -0040 0,010 0030
13 0 0030 | -003D -0040 0
14 D 0020 | ~-0050 0,040 0
15 0 0050 |-0060 0,040 0020
16 (o010 O,DGO - 0,0?0 0,020 D|02,0
17 | 0010 0050 |-0,080 0,040° 0
18 | 0030 D060 |~0060 0;040 (020
191 0 0,045 |-Q0%0 0,060 0020
20 | 0030 0,040  |-0,060 0,060 0010
20 | Bol0 | 0,030 |-00%0 | 0050 | 00%
22, | 000 | 0040 |-00%0 | 0080 0 5




Robot IRb-60 ~ 482 Tbl. 2,

1 2 3 . 4 5 6
23 | - 0,040 005 | -0080 | ~0060 0
24 | +0,030 0030 | -00% | +0050 ~0,040

25| 0040 0,030 | —0,060 0,040 0,020
26 | 0005 0040 | ~0,050 0,040 -0040
27 | 0030 | 0050 | ~0060 0,040 -0020
28 | 0030 0,035 | ~0Q070 0,040 0
29 | Q03D 0030 | ~0040 0,050 D
30 | 0020 0 - 0,040 0,080 0,010
34 | G20 0020 |- 0,080 0120 G005

32| Q020 0,035 | -0080 Q030 | -0oos
3% | (035 0030 | —0,060 0400 ~(,020
34 | Qo 0,045 | —0060 0090 0
35 | Qo025 0035 | —0Q0%0 0,080 -0020
36 | 0020 0050 |~ 0085 go3o | ~0,030
37 | 0020 0030 |- 0,090 Q070 | —00T5
38 | 040 0035 |-0030 0080 | —0040
33 | 0040 6040 | —0,060 0420 | ~0030
40 | 0005 0 |{-0095 0120 | ~0025
44| 0 0 |=0/00 0400 | +9040
42 1 0040 0005 | -0DA40 020 | ~Q0s5
43 | 0005 | -000 {-0030 0400 | -0,040
44 | 005 0030 |-0400 o0 | -0,025
45 | 0020 Qo35 |-0,085 goto | 0,045
46 | 020 0055 |-0405 0400 | ~0,040
47 | 0020 0040 |-D0%0 0030 | 0,040 9
48 | 1030 0,020 |-0030 6o70 | 025




Tabl, 4

Robat IR-60 ~ 4/82

4 2 3 - 4 5 1 6
49| 0020 | 000 | -~00 0070 | -0,040
| 50| 0040 0 |-0#5 0120 | -0,080
54| 0005 | 000 | -0405 0430 | -0,080
52 005 0040 | - 0400 0400 | -9035
53 | 0,005 0 | -0d30 0080 | =0,060
54| 9040 0035 | -0/M0 030 | -0,080
55 | 0,040 0,020 | -QH0 0,040 | ~0,080
56 | 0,030 0,010 |- OW40 0080 | 0,030
5% | 0,080 0,040 | -0,400 0080 | -0,090.
58 0 0040 | 0440 0,060 | ~0,00
59 | 0,030 008 | ~0420 0070 | -0,010
50 | 0 qosd |~ G40 0,050 | -0;030
¢4 | (o030 Qoed | -0420 0040 | -0,090
621 0O Qos0 | 0430 0400 | ~0,040
63 | 0,030 0045 | -0420 000 | ~0,095
64 0 0040 | -0Q425 0040 |-0060
65 | 0040 003 | ~0450 Qo0 | 0,050
66 | 09040 0i40 | - 0450 G030 | -0400
6% | 030 050 | ~0450 0050 | -000
68 | 0030 Gioo | ~035 0040 | —0060
64 | p0do 0400 |—0qf20 0,020 | ~0,080
A0




Robot IRb-6 —~ 4/82

Tabl.3

| Wyrmiki polarOH ponfarzalnosci pozyqonowama L

Ne | obciazalnosct pod qodanach pracy.
0P JVv DA Dt Do
Mm mm 12242) mm wm
1 2 3 4 5 6
1 0 0 0 0 0
2 | -0 0010 | ~0010 | -00M0 | -0005
3 0 0 | -0020 | -0,020 D
4 0 0 0020 | -0020 | -0015
5| Qoo 0020 | -G020 | ~0,020 |- Q010
6 | -0,020 0 | -0020 | -go20 | -0010
T | -0 gofo | -0020 | -0020 |-0015
8 | 0010 | -gDIO 0 0020 | -0040
9 |+000 | -000 |-G010 | -0030 | -0D05
10 | -~ 010 0 | +0010 | -0040 | -000
11 0 0 0010 | -0020 |- 0020
12 | =001 D nof0 | -0020 | -0020
13 0 Gof0 | qod0 | -D020 | -0005
14 D 0010 | 0020 | -0030 | -0DI0
151 0 -0010 | 0010 | -0040 | -0040
16 0 +000 | 0020 | -006D |- Qo0
AT | GOl 0020 0 -Q045 | —00i5
18 0 0,025 0 ~0,040 D
18 | 0,040 0,020 | -0040 | -0020 | -0005
20| 0 0020 | -00f0 | -0040 | .0
2A 1 0 0,045 0 -0045 | ~0005
22 | 0010 0,010 god0 | -0odo Uy
| 23 | ~0040 0020 | 0040 | —0.03D N




Robot IR6-6 — 482

Tabl. 3
1 2 | 3 4 5 6
24 | +0,010 | Q0% | 0020 | -00f0 | -0005
25| D0 | 0,020 0 ~0,030 D
26 | 0,010 0,020 D ~0,040 | -0p05
27 | 0040 | 0020 | 0040 | ~0010 | -0o45
28 | 0040 | 0020 |-0010 | -0020 | -00M0
29| 0040 0025 | -0020 | -0020 | -0ol0
30 | 004D 0030 | O ~0005 | -0005
34 | 0,040 0030 | -0020 | -0D20 | -DOM5
32 | 0040 0835 | -0040 | -0030 | -0040
35| 0,005 0045 | -0040 | 0,040 | -0QO40
34| 0 0,020 0 0,020 | -00M0
35 | 0,010 0075 | -0020 | -D040 0
36| D (020 D 0020 D
39| 0 0025 |-0020 | 0020 | -0005
38| 0 0,030 0 — 0,040 0
331 0010 0030 |-0040 | -00/0 | -DD05
40| 0005 0030 | <0040 | 0045 | -DpA0
411 000 0,025 0 -0010 -0,005
42 | 0010 0025 | -00l0 | -00D5 | 004D
13| 0005 0030 | —0,020 0 0
44| 0005 0030 | -0020 | -o0s | ~0pos
45| 040 0030 |-G030 | <00d0 | 004D
46 | 004D 0035 |-0010 | -0O05 | -0020
47| 0 0030 |-0020 | -vofo | -00f0
48| 0 0025 | -0,020 0 - 0005
43 6,030 - 0,005/

0,040

-0020

-0005




65

" Robot (Rb-6 - /)82 Tabl.3
4 2 3 4 5 6
sof D 0030 | -0040 0005 D
5| Q005 0030 | ~0,040 0 -0,010
59 0 0,020 | -0,030 0,005 0
5 0 0,040 | - 0020 | -0040 ~ (010
54| -0,005 0025 | -0020 | -0020 ~0,020
55 0,040 0030 | -0,020 | -0040 0
56 0,045 0,035 | -0,020 | -0,040 - 0040
521 0,040 0030 | -0,010 | -0040 -(0o
58] 0,040 0,020 | -0020 | -0040 - 0010
591 0040 0,030 | -0040 | -0,020 -0010
60| 0,040 0020 | - 0,040 0 - Q20
61| 0,040 0030 | —-0,030 | -0,020 —
62| 0005 0020 | -0040 ) -
63| 0040 0030 | -0020 | -0040 —
4] 0,010 0,030 0,020 - 0045 —
0,040 0030 | -0020 | -0,005 -




IRb-6- 2/82 0l b Tabl, 4
. M B %
L.p. |Obcicg. o N m vad 407 | Unagi:
1 0 0 D 0 L1 = Q15 m
2 | 40 | A48 050 067 | L2=0%55m
3 | 50 | 590 2,05 2,12
4 | 100 416,0 3,18 5,00
51 50 59,0 2,30 3,11
6 40 14,8 ’I[OO 1,30
+ 1 0 0 0,30 0,39
8 -0 | - 0. -0 - 0
9 (-10 | —-118 - 048 - 0,64
10 |-50 | —-590 -4,95 - 2,59
M |-100 | 180 -3,65 | -482
A |-50 | -590 - 2,69 ~ 3,44
13 (=410 | -M8 ~ 0,95 - 4,25
4 -0 -0 ~ 022 - 0,29




IRb-6-2/82 0is Tabl.5
. M 3 89
L.p. Obcigi it Nem M vad, *AD~3 Unagr
1o o 0 0 L1 = 0,60
2| 40 | 938 0,09 02 L2 =067
3 | 50 | 5,0 0,72 1,07
41100 | 98,0 140 | 2,09
51 50 | 54,0 0,82 hio
6| 10 | 98 0,17 0,23
7| 0 0 0,05 001
8 1-0 - 0 -0 -0
9 -0 | - 98 |.-007 | -0do
10 |-50 | =540 | -040 | -0,5%
M |~oo | -980 | -084 | -426
12 | =50 | =540 | =061 | =400
1y | -40 | - 93 ~012 | - 0ds
141-0 |- 0 —002 | -003
A5




IRb -6 - 282 g Tabl. 6
.. e M B AY ,
L. p.|Dotia2. 4| V- hm vad 403 Unog
1] 0 0 0 0 | L4=030m
2| 10 44,0 041 024 L2 = 046m
3| 50 550 0,56 1,26
4 | 400 140,0 125 2,72
51 50 550 0,88 1,92
6 | 10 M0 027 058
71 0 D 008 0,48
g |—0 ~0 -~ 0 - 0
g |-10 | -0 | -008 | -048
10 |-50 | -550 | =050 | —4,09
11 1-400 | -M00 | -445 | -2,51
f2 |~50 | -550 | -08 | -480
13 [~10 | =140 | ~026 | —~056
-0 | =0 ~007 | -045

N
S

AG



R

Rb~6~92/82 o Tabl. 1
05 €-0
L.p Obcgs /| N AZ)’? rr?m Vc?d(f-)'l 0~ Uwag
11 0. 0 0 0 L1= 28m
2 | 10 3,0 0,60 940 | L2= 0285m
31 50 | 450 370 | 42,98
4 1100 | 295 6,90 | 24,2/
51 50 | 450 4,00 | 44,04
b 10 3,0 0,85 2,38
o | o 005 048
§ -0 |- 0 D -0
9 |-10 | - 30 pes | —239
0 |~50 | 450 390 | 43,68
11 |~100 | -295 750 | —263
12 |~50 | - 450 420 | 1475
13 =10 | - 30 400 | — 35
141-0 |~ 0 003 | — 0o




IRb- - 2/82 Dhte s Tabl. 8
| ‘ M B nY ,
L.p [Dbcgs. 4| N'm mm rao .40~ Unig :
1 0 0 0 0 [1=028m
2 | 40 5,0 0,50 174 | L2= 285m
3 | 50 | 450 360 | 4262
4 {400 | 245 of0 | 2340
51 50 | 450 390 | 43,68
6 | 40 3,0 0,90 346
71 0 0 005 0A8
[Rb ._6 -2[82 0t - - 45" Tobl. 9
L.p Obcigz. 7, A/{\Zn mﬁm \rc%/’(pvff?‘3 Uwaqr'
11 0 0 0 0 L4=0,28m -
2 | 10 3,0 045 45T Lo=0,285m
3 | 50 | 450 3,50 42,26
4 [ 100 | 295 6,60 23,04
5| 50 | 450 385 1%,50
6| 40 30 0,85 2,98
T 0 0 003 040




IRb-6- 2/82 ‘ — . Tabl.40
Os V L polozenie
Lp. Dodiaz. /V',;/w m%w ww‘:ll}/;()o‘3 Uwaqi
A 0 0 0 0 L1 = QAm
2 | A0 2,0 0,60 12,0 Lo = Q05m
3 1 50 A0,0 2,56 5,2
4| 400 | 200 440 86,0
S| SO 40,0 5,05 64,0
o | A0 2,0 28 25,6
1 0 D UI'H 44,2
g | 0 0 0 0
9 | 40 20 0,48 4,6
A0 | 50 10,0 4,90 38,0
M| 160 20,0 5117 75,1
A2 | 90 10,0 2,64 52,8
A% 1 10 2,0 0,93 18,6
M 0 0 0,70 14,0




IRb-6~ 2/82 | 05V T pideni Tabl. M

L‘P' Ubdoéé./‘i, N~Mm m%/r Voﬁ)‘?AO”} UWGQll.'

i) 0 0 0 0 | L4= 0dm
2 | A | 44 062 | 424 | Lz=g05m
3 | 50 7,0 240 48,0

41400 | 44,0 400 | 800

5| 50 1,0 2,60 52,0

6 | 40 A4 443 28,6

T 0 0 085 | %0

§ | 0 0 0

g | 40 44 045 9,0

40 | 50 7,0 4,85 30

M {100 | 44D 39% 646

192 | 40 70 245 | 490

A |40 A4 420 | 240

M| 0 0 0,90 18,0

40




b~ 60 - 4/82 2 Tabl. 12

L.p. Obc@z‘.% N{wm m%n \ﬁ,f.,,oq Uwaq:‘:

1 1. 0D 0 0 L1= A45m.
2140 | 79 060 | Q41 |L2=/44Tm.
3 | 50 | 385 258 | 415

4 1400 | 790 4,70 3,20

51 50 | 395 3,15 2,55

6 | 40 79 4,05 0,71

7| 0 0 031 0,24

8 0| -0 -0 -0

91 10 | ~T9 | —060 | -0#

101 50 | =335 | —230 | —456

M {400 | -¥90 | ~450 | —306

19| 50 |-335 | ~-290 | —4938

131 40 | -79 | —440 | —075

141 0| -0 |-028 |~01




IRb-60 - 4[82 , Tabl. 43
03
.0 C AY
L.p |Dbug@.f| N-m pm vad 493 Uwaqiz
41 0 0 0 0 L1= 066 m
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