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Wykonawey dr inz, P,Jabiohski, mg'r inz, G.Heszen, mgr inz. T,
Wahiski, A.Sobieski, E.Szydowska, M.Marszalek,

- A.Olszak
K ltant - Opracowanie uktadu bazowego rodziny zunifi
onsufian -kowanyoch ukXadéw sterowania dla rdznych
A . . . [Tobotéw krajowych, opracowanie ‘ukZadu] ste-
Nr zlecenia rowania dla obecnie istniejgecych czeeci ma
UR-01.03.014 - nipulacy jnych robotéw IR6-6 i IR6-60 w za—

kresie: koordynacji ‘technicznej catodei pr
oraz opracowanie algorytméw dziatania ukzZa
/ . du sterowania, pakietu sterownikdw osi,
panelu programowania i testowania, panelu
_operacyjnego, zespoiu bezpiecmikéw i
styocznikdéw, zespoiu listwy zaciskowej,
okablowania szafy. Etap 1:‘Opraoowanif‘
. L dokumentacji modelu’ L
Zleceéniodawca lipiec 19835 r, S
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Prace rdzpoczeto dnialipiec 1983 r, *  zakonhczono dnia 50, 11.:83
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" p.o.z-oy dyr.d/s - *{@@o{j’é‘
&ftomatyki / o

(@A4xAz, P,Jabohski
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- dr inz. T.GaXgzka ., -
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Praca zawiera: Rozdzielnik - ilos¢ egz: \
siron 2 ' ’ " Egz.1 BOINTE' -/ben zalatcz.niké.v}/
rysunkéw = ' " Egz. 2 OAE-3 / '
fotogratii - \ fgz. 3 /
tabel - Egz. 4
tablic - Egz. 5 ;
zalqcznikéw 15 Egz. 6
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Analiza deskryptorowa - ROBOTY PRZEMYSLOWE: UKZAD STEROWANIA® .~ .
. ’ ' . 4+ DOKUMENTACJA + MODEL
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Anuliz& dokumentacyjna
Sprawozdanie zawiera spis. dokumentadji modelu
ukladu sterowania. Dokumentacje te sa zatacznikami
do niniejszego sprawozdania,. g
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_ Tviulv:péprz‘ednich sprawozdan - - o K

UkZad bazowy_r,o&‘ziny ‘zuni'fiko,\'qanych ukaddéw dla

réznych robotéw krajowyeh, - Uklad sterowania ‘dla " -

obecnie istrniejacych czeébi“mgnipulacyjnyéh‘robotéw
“.IR6-6 i IR6-60, Etap 1. Opracowanie i uzgodnienie
| " “za¥ozeh techniczno-ekonomicznych; Zakoficzono dnia 30.06.83.
o " _Nr.rej. 5059. . . . ,. o
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Uktad sterowania robota IRb-6P
Spis dokumentaecji modelu, opracowanych w
ramach zlecenia UR-01.03.01A :

-

1. Uktad sterowania robota IRb-6P nr.arch. 4428
2. Pakiet sterownika poZozenia osgi =M 4427
3. Zespbt zlgosz ' ‘ Ve, 4423
4, Zespél wytgoznikéw nadmiarowo-pradowych =N 4426
5. Zesp62 urzadzef dodatkowych -l 4431
6. Zesp6t masilaczy ' - 4408
7.- Zesp6t bezpieoznikdéw 1 stycznikdw -". 4424
8. Zespbt dxawikéw IRb-6P - 4425
9, Panel operacy jny - 4410
10. Zesp6t akumulatordw -"e 4404
11} Adapter panelu programowania =Na 4421
12, Adapter wejd6/wyjsé ' L na 4422
" 13.Zbiér kabli ‘ - 4432
14. Panel programowania/testowania . ~"- 4435

15. Kabel robota. - 4419

‘Zaden wymienionych wyzej zespoidéw uktadu sterowania
nie wchodzi w sktad ukadu-bazowego,

ON




	Page 1

