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Opracowanie układu bazowego rodziny zunifi
kowanych układów sterowania dla różnych
Ttobotów krajowych, opra,cowanie układVi ste—
rowania dla obeonie istniejących części ma
nipulacyjnych robotów IR6-6 i IR6-60 w za—
kresie: koordynacji ttechnicznej całości pr
oraz opracowanie algorytmów działania uk/a
du sterowania, pakietu sterowników osi,
panelu programowania i testowania, panelu
,operacyjnego, zespołu bezpiecmików i
styczników, zespołu listwy zaciskowej,

i okablowania szafy. Etap 1:-Opracowanile.
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Analiza deslqyptorovia • ROBOTY PRZEMYSŁOWE: UKI'A' D STEROWANIA
+ DOKUMENTACJA + MODEL

Analiza dokumentacyjna

Sprawozdanie zawiera s.pis dokumentadji modelu

układu sterowania: Dokumentacje te sil załądznikami
do niniejszego sprawozdania.

Tytuły póprzednich sp-rawozd.aii
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Układ bazowy rodziny zunifikcwany c h uk/ad ów dla
różny ch rob ot ów kra Sowy ch . Układ sterowania dla . .

obecnie istniejących c zOci 'manipulacyjnych robotów
IR6-6 i IR6-60 . Etap 1. . Opracowanie i uzgodni eni e

założeń t e ch ni c zn o-ekonomi c zny ch . Zak (Adz ono dnia 50 . 06 . 83 .
Nr . re j . 5059.
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Układ sterowania robota IRb-6P
Spis dokumentacji modelu, opracowanych w

ramach zlecenia UB-01.0.01A

1. Układ Sterowania robota IRb76P

2. Takiet sterownika po/oZenia osi

3: Zespół. złącz
4: Zespól wyłączników nadmiarowo—prąd owych
5; Zespół urządzeń dodatkowych
C.' Zespół zasilaczy
7 . Zespół bezpieczników i styczników
Eie: Zespół dławików IRb-6P •

9: Panel cPeracyjny

10. Zespół akumulatorów
11: Adapter panelu programowania

12';' Adapter wejg6/wyj66

13.2bi6r kabli

14; Panel programowania/testowania

15; Kabel robota.

Żaden z wymienionych wyŻej zespołów układu sterowania
nie wchodzi w skład uk/adu.bazowego;
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