INSTYTUT AUTOMATYKI I
MERA -PIAP .
02-222 Warszawa

PRZEMYSLOWY

Al Iei'ozblimskie 202

POMIAROW

' Telefon 28-70-81

Oérodek Badan NiezawodnoSci i Jakosci

M@

Centralna Stacja Préb

[

Glownv kaonawcg

Wykonawcy mgr inz. A.Socha,” inz. K.Wojda

i

Konsultant - -

Nr zlecenia

9472 -

\

N - - B
Badanie wpiywu nastaw sterownikéw
licencyjnych robota IRb-6 na

wtasno$ci dynamiczne robota.

Zleceniodawca praca wtasna PIAP

Prace rozpoczeto dnia maj 84

Kierownik CSP

~

zakonczono dnia 30.06.84
Kierownik LOBN

~— P.o.Z=cy\ Dyrektora
2 d/s Aufbmatyki
e ing B TrepeEyinski AT/ StVBudnyiskl

........................ FRaLEre?. USIITEISIIITIICLE DESCRTI {

Praca zawiera:

-

siron 4.
rysunkow 5
fotografii

tabel 6 -
tablic

zalq_cznikéw |

' 'Nr rejestr. 52 48

Rozdzielnik - ilos¢ egz:
Egz. 1 BOINTE

Egz. 2 0AE

Egz. 3 OBN-

Egz: 4 opu

Egz. 5 7p

Egz. 6 B _ -




; ]
! Analiza deskryptorowa \
: ' - . '
; ROBOTY PRZE\;‘!E:I\%ZJOWE + \BADANIA
N -~
- - \
Analiza dokumentacyjna
Praca zawiera wyniki badan wplywu nastaw sterownikdw
; licencyjnycn robota IRb-6 na wiasnoSci dynamiczne robota.
: } ~
A"

Tytuly poprzednich sprawozdan
1
| -
l
|
|
}
¢ -

ﬂyl)g((QGL 6% ool .. ﬁ/\gbo'{/p} J}),_w,u{za'(@wq
' ' ; g | i

-

| UKD

MERA-PIAP/TW 331/78 5000




s

1. Vistep

Niniejsze sprawozdanie gzawiera wyniii badadl serwomechanizméw w zakre-
sie wpiywu nastaw sterownikdédw licencyjnych robota IRb-6 na wiasnoSci
dynamiczne robota. ’

1.1, Cel i przedmiot badan

Celem niniejsze] pracy byzo badanie mozliwoSci poprawienia dynamiki
robota oraz opracowanie wybtycznycnh dla ZD odnoénie_ustalania nastaw
w procesie produkcji, zapewniajgcych Zadane wxasnd8ci dynamiczne ro-
bota. '

Przedmniotem badai byly sterowniki licencyjne zmontowane w ZD PIAP.

1.2. Dokumenty stanowigce podstawg badai

Norma zaktadowa Zi-82/MERA-018/225
Instrukcja testowania robotdw nr P-6397.001E-AD.

1.3, Aparatura uzyta do badah

~ rejestrator Hellige DP-8-50-968

~ opornik dekadowy PN~-53%9

~ 4rédko sysznaiéw ADZ-201 nr fabr.20
- woltomierz cyfrowy V531 T-B-50-1619
tester 211-05.

2. Metoda i wyniki badah !

Badanie przeprowadzono dla robota IRb~6 wyprodukowanegzo vrzez ASEA
o normalnych nastawach fabrycznych.,zgodnie z - instrukcjg-testeowania—

~P=~6397001E-AD .- ,
Wykonano nast@pujacé préby:

. \ .
1/ Zarejestrowano przebiegl pradu silnika i napiecia pradnicy tacho-

metrycznej dla poszczegdlnych osi robobta nieobecigZonego podczés
ruchu tych osi zaprogramowanego zs. z p.4.2.8.3 ZN. Rejestracje prge-
biegbébw wykonano przy rdznych nastawach potencjometru R101 w kieranku;
prawym /zgodnym z ruchen wskazdwek zegara/ i lewym /przeciwnym do ru-
chu wskazéwek zegara/ wzgledem polozenia ustawionego fabrycznie/
2/ zgrejestrowano przebiegi pradu silnika i napigcia pradnicy tachome
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trycznej dla poszczegdlnych osi robota obeigizonego cigzarem 6 kg
podczas ruchu tych osi zaprogramowanym zgodnie z p.4.2.8.3% ZN przy
ustawieniu fabrycznym potencjometru R101 oraz w granicznym pozozeniu
potencjometru R101, przy ktdérym nie wystepuje Jjeszcze stop awaryjny

robota. .

Wyniki pomiardéw przedstawiono w tabelach 1-5 oraz wykresach 1-5 /wyni

ki te dotycza badafd przed korekta ustawied fabrycznych potencjometru

RrR101/.

Na wykresach tych naniesiono:

- zmiany praddw maksymalnych rozruchu /Ir+ - prad maksyma}ny rozruchu
w kierunku dodatnim osi robota; odpowiednio Ir- - jew. lecz w kie-
runku ruchu ujemnym/ ' _

- zmiany czasu rozruchu /’I‘r+ - c%as osiggniecia 0,65 szybkosci max
napedu w Xierunku dodatnim; odpowlednio Tr_ - J.w. lecz w kierunku
ujemnym/ .

- zakres mozliwej regulacji sterownika ze wzgledu na prace robota z
dbcigﬁeniem ' .

~ ograniczenie pradowe zaiecone-inétrukcja testbowania P-6397-001E-AD
oraz faktyczne nastawy ograniczenia stwierdzone testerem 211-05

przed 1 po korekxcie nastaw

~ zakres czasdéw rozruchu dopuszczalny wg ZN-82/MBERA-018/225.

Zmiany te odniesiono do zmian poiozenia potencjometru R101 wzgledem

ustawienia fabrycznego /polozenie oznacz. na wykresie jako O obrotéw/

Ponadto dodatkowo wykonano wstepne /sondazowe/ spravezernia:

1/_rejestrowano przebieg pradu silnika i napiecia pr@dnié§ tachometry
cznej dla osi 7 przy rbéinych nastawach potencjometru R100,

2/ okreélono dla osi &, lewy punkt graniczny potencjometru R101, pra
ktdrym podcizas pomiaru sztywnodci robota przeprowadzonego zgodnie
2 pPe4.2.11 normy zakzadowe] nie wystgpuje stop awaryjny robota,

%/ sprawdzono dla osi cé wpkyw zmiany polozenia potencjometru RI100
na pozycjonowanie robota, : -

4/ okreSlono wpiyw zmiany nastawy wzmocnienia przetwornika parabolicz
nego w sberowniku potoZenia osl na czas hamowania oraz wpiyw nasta
pozostatych przetgcznikéw S51+312 na platerze /patrz Zat. nr 1/,

§/ sprawdzono wartodci fabrycznych nastaw potencjometru R101 przy
ugzyciu testera 211-05.

Okazato sig, %e nastawy prgdkoSci réiznilty sig nieco od nastaw po-
danych’w instrukcJi testowania, co mialo wpiyw na skrocenie czasu
‘rozruchu dla osi %D i L oraz na Jjego przediuzenie w praypadku

osi (f . |
. )
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6/ dokonano korekty ustawien potencjometru R101 przy uzyciu testera
211-05 1 zarejestrowano czasy przyspieszed 1 opdinienr robota
dla wszystkich osi. Dane uzyskane w wyniku korekcji podano w
"tabeli 6-pozs 94 T

4 ~

3. Analiza wynikéw badan

1/'stwierdzono mozliwosé formowania zmian przebiegu przyspieszenig
poszczegdlnych osi robota poprzez zmiane nastawy po%encjometru R101
ograniczenia pradowego sterowgikéw osi wzgledem ustawienia fabrycsz
nego w granicach: ' '

08 ~ + 35 % wzgledem czasu przewidzlanego normag zakiadows
05 A ~ + 60 % oraz - 25 %
03 & -+ 50 % oraz - 25 %
o5t -~ + 35 % ’
o8 V - 4+ 45 %

WartoSci dodatnie mozZna uzyskaé przez pokrgcenie osi potencjometru
R101 W kierunku lewym /prze01wnym ruchowi wskazdwek zegara/, co
powoduje obnizenie nastawy ograniczenia pradowego sterownika.
Wartoscli ujemne przez pokrecenie osi pobtencjometru R101 w kierunku
prawym /zgodnym z ruchem wskazdwek zegara/ daje dla prawidiowo
wyregulowanego robota nieznaczne zmiany w kierunku zwigkszenia
przyspieszenia i moze byé szxodliwe dla robota. Zmniejszanie'
przyspieszenla ma owraniczenia ze Wzgl@du na nadmierne zwiekszanie
strefy biedu /error zone/ podcézas pracy zardwno robobta nieobecigzo-
« nego Jjak i obcigzonego, .
Giéwnym ograniczeniem przy zmniejszaniu limitu prédowego jest
punkt, w ktdérym- nastepuje "zerwanie .si@" charakterystyki przy po-
miarach sztywnosci robota i zadziatanie stopu awa yjnego. Przed
03145n1g01em tego punkbtu zmiany potencaometru R10M na charakterys-
tyke szbtywnoSci nie wpiywajsg.

2/ pokregcanie potencjometru R101 nie wplywa na formowanie przebiegu
opéénienia /hamowanie/ poszczegdlnych osi robota nieobcigzonego.
a czas hamowania wpiywa zmiana nastawy wzmocnienia przetwornika
parabolicznego w sterowniku;poloZenia osi.

3/ nie 'zaobserwowano wpiywu zmiany nasbauy potencjometru zrownOWaaenl
pr@dowe ;0 R100 na przebleg rozruchu i hamowania robota.
Natomlast istnieje wyrazny wpiyw ustawienia tego potencjometru na
pozycjonowanie robota.
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4, Vnioski

Z badan. wynika, ze istnieje mozliwosé ustalenia czasu przyspleszenia

~robota.za pomocyg pobtencjometru R101 z duzg zgodnoscia z bodapymi W

normie zaktadowej wartoSciami, -jednakze wymaga to uzycia specjalnego
zestawu aparatury do dokiadnego pomiaru przyspleszenia. Hatomiast
ustawienie fabryczne przy pomocy testera nie gwarantuje uzyskania
zgodnosci Z normg zakiadowg, tym bardziej, 2e ustalenie ograniczenia’
pradowego odbywa si¢ prakbtycznie z bigdem ok. 10 % wzgledem usta-
lenia zaleconego instrukecjg testowania.

W zwigzku z tym proponuje sie przyjaé w normie zakadowe] folérahcje
-15 % 1 +30 % dla czasu przyspieszenia robota /zamiast +10 3%/, co
bgdzie stanowié¢ odpowiedni margines dla ustalenia ograniczenia
pradowego przez 7D z btedem ok. 10 %.

Wobec nie dajacych sie uniknaé réinic w ustalaniu fabrycznych ograni-
czen pradowych dla kierunxu dodatniego i'ujemnego ruchu 0si, nalezy
wprowadzié do instrukecji testowania wékazéwK@: warto5¢ ograniczenia
pradu zalecana przez normg ma byé réwna Sredniej z dwééh'pomiaréw
ograniczenia wykonanych testerem 211-05 w dwécg réznych: kierunkach

o3i, ;

Uwaga: Alternatywq“zapewniajgcq uzyskanie wiekszej 2godnoéci z obec-
nie obowigzujgcym wymaganiem normy na czasy rozruchu i hamowania
Jest skonstruowanie specjalnego testera pomiaru przyspieszen
silniké, ktéry umozliwialby dobdér fabryczny nastawy potencjometrul
R101 w funkcji wyniku pomiaru przyspieszenia, a nie w. funkcji’
wyniku pomiaru pradu ograniczenia., Tester taki miaiby byé wygodny
w uzyciu, szybki i tatwy w obsiudze. '
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Tabela pomiardéw przyspieszefi i opéfniefi wg badafi réinych egzemplarzy robota

Tabela nr 6

Zréato danych
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ASEA -~ dokument TEST
TYPE SPECYFICATION
/dane publikowane w
w/w dokumencie/

Jewe lecz dane odczyta~-
ne z zalgczonych wykpe-~
sbw

Badania pelne szwedzkie-
go robota IRb=6 w PIAP

Badania zamiennikéw
» /érub kulowych/ w PIAP

' Badania peine polskiego |

. robota IRb=6 w PIAP

Badania IRb=6 w PIAP
przed zamontowaniem
skerownikéw IEl

Badania IRb-6 w PIAP
po zamontowaniu ste-
rownikéw IEl

Badanie wplywu nastaw
sterownikéw licencyjnych
IRb-6 przed korekcjg
nastaw fabrycznych

jewe lecz po korekcii
nastaw fabryceznych

0,17

0,18

0,18
0,14
0,14

0,17

t

0,15

0,20

0,20 .

0,20

0'19
0,20

0,13

0,18

0,20

11,0

9,8
/9.4/

/4ﬁ,1/

10,0 -

0,12

0,13

"0,18

0,19

0,11
0,13

0,13

0,09

4

0’12

0’}4

0,16

0,14
0,15

0,15
0,13

0,09

0,14

0,14

11,0

11,0
10,0

8,8

11,4
/12,8/

/11,0/

- 0,10

0,10

0,12

0,11
0,09

0,10

0,08

0,09

0,15

0,16

0,16
0,11

0,14
0,15

0,12

0,14

0,14

11,0

11,0/
/9,7

10,7

993
/11 5/

/11,0/

0,08

0,12

0,10

-

0,09

0,10

0,15

0,4

0,18

0,16

0,16 |

0115

327

30k

3kt
/iy3/

/4,07

0,09

0,08

0,16

0,11

0,10

0,09

0,%

0,14

0,16

0,14

0,14

0,16

4737

343

/4,3/

73,9/

Uwaga: wartofci podane w nawiasach zostaly pomierzone testerem 2ﬂ4-05 /érednie

ujemnych/, pozostate zostaly zdjgte z wykresdw 105.
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Zalacznlk nr 1 do sprawozdanla
,hr rej. 5248.

Zaobserwowany wpiyw ustawienia przelgcznikéw 812812

na wiasnosci dynamiczne osi o robota IRb-6. b
‘Definicje albternatyw przyjebo zgodnie z dok. ASEA 6704-011-ATA sbtr.24
Normalne ustawienie przelgcznikéw dotyczy alternatyw DEHKM zgodnie
z instrukejg testowania 6397-001E~AD.

Deflﬂche przyspleszenia i opdznienia jak w p.2. 2 15.3

wed.

Zmiany w ustawleniu przeiacznikéw osi. el

\

Normy Zahlado-

majg wpiyw jak w tabeli

ponizej:
Alter-| Funkcje Skutek wiaczenia alternabtywy
natywa alternatywy | przyspileszenie | opdznienie inne cechy
A znniejszenie jwydiuzenie wydiuzenie wydiuZenie
wzmocnienia czasu 1,6 raza !} czasu 2 razy ! cyklu pracy
petli pozy- ‘ o ok, 40 %
cyjnej 1,8
razy ——— —
F zmnlegszenle wydiuzZenie wydizugzenie wydiuzenie
- wzmocnienia czasu 1,4 raza | czasu 1,4 razd cyklu pracy
przetwornika o0.0k. 7 %
,parabollcznebo
- /pkt-y 2 3V
I I AU A .
J zwiekszenie nie wpiywa nie wpiywa skrdcenie
strefy zero- cyklu pracy
wej /zero zo- o ok. 15 %
ne/ z 3 ma 8
I intermentéw :
L praca z.inte» ;nie wpiywa nie wpiywa . | skrbcenie
' gratorem y cyklu pracy
‘i o ok. 15 %

ya
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