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1. Wstęp'

Niniejsze sprawozdanie zawiera wyniki badai serwomechanizmów w zakre-

sie wpływu nastaw sterowników licencyjnych robota IRb-6 na własności
dynamiczne robota.

1.1. Cel i przedmiot badań

Celem niniejszej pracy było badanie .możliwości poprawienia dynamiki
robota oraz opracowanie wytycznych dla ZD odnonie .ustalania nastaw

w procesie produkcji; zapewniających żądane wiasngci dynamiczne ro-
,

boba.

Przedmiotem badań były sterowniki licencyjne zmontowane w ZD PIAP.

1.2. Dokumenty stanowiące podstawę badaA

- Norma zakładowa Zd-82/MERA-018/225
- Instrukcja testowania robotów nr P-6397.001E-AD.

1.3. AiDaratura użyta do badań

-1. rejestrator Hellige T-8-50-968

- opornik dekadowy PN-5339

- źródło sygnałów ADZ-201 nr fabr.20
- woltomierz cyfrowy 7531 T4-50-1619

- tester 211-05.

2. Metoda i wyniki badań

Badanie przeprowadzono dla robota IRb76 wypodukowanego przez ASEA

o normalnych nastawach fabrycznychezsodnie z-insttukcjg-testowania---

-P-6397001E-AD.-

pykonano następujące próby:

- 1/ zarejestrowano przebiegi prądu silnika i naeięCia prądnicy tacho-
metrycznej dla poszczególnych osi robota nieobciążonego podczas

ruchu tych osi zaprogramowanego zg. z e.4.2.8.3 ZN. Rejestrację prze-
biegów wykonano przy różnych nastawach potencjometru R101 w kierunku,
prawym /zgodnym z ruchem wskazówek zegara/ i lewym /przeciwnym do ru-

chu wskazówek zegara/ względem położenia ustawionego fabrycznie!.
2/ zarejestrowano przebiegi prądu silnika i napięcia prądnicy tachome

3
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trycznej dla poszczególnycli osi robota obciążonego ciężarem 6 kg
Podczas ruchu tych osi zaprogramowanym zgodnie z p.4.2.8.3 ZN przy

ustawieniu fabrycznym potencjometru R101 oraz w granicznym położeniu
potencjometru R101, przy którym nie występuje jeszcze stop awaryjny
robota.

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

ki te dotyczą badali przed korektą ustawie fabrycznych potencjometru

R101/.

Na wykresach tych naniesiono:

- zmiany prądów maksymalnych rozruchu /Irl. - prąd maksymalny rozruchu
w kierunku dodatnim osi robota; odpowiednio Ir_ - j.w. lecz w kie-

runku ruchu ujemnym/

- zmiany czasu rozruchu /Tr+ - czas osiągnięcia 0,63 szybkości max
napędu w kierunku dodatnim; odpowiednio Tr_ - j.w. lecz w kierunku
ujemnym/

zakres możliwej regulacji sterownika ze względu na pracę robota z
obciążeniem
ograniczenie prądowe zalecone.instrukcjq testowania P-6397-001E-AD
oraz faktyczne nastawy ograniczenia stwierdzone testerem 211-05

przed i po korekcie nastaw

- zakres czasów rozruchu dopuszczalny wg ZN-82/NERA-018/225.

Zmiany te odniesiono do zmian położenia potencjometru R101 względem
ustawienia fabrycznego /położenie oznacz. na wykresie jako O obrotów/
Ponadto dodatkowo wykonano wstępne /sondażowe/ spz:cmazenia:

rejestrowano przebieg prądu silnika i napięcia prądnicy tachometry-.
1/

cznej dla osi i przy różnych nastawach Potencjometru R100,
2/ określono dla osi piC., lewy punkt graniczny potencjometru R101, prz:

którym podcżas pomiaru sztywności robota przeprowadzonego zgodnie
z p.4.2.11 norMy zakładowej nie występuje dtop awaryjny robota,

3/ sprawdzono dla osi Q6 wpływ zmiany położenia potencjometru R100
na pozycjonowanie robota,

4/ określono wpływ zmiany nastawy wzmocnienia przetwornika parabolicz•
nego w sterowniku położenia" osi na czas hamowania oraz wpływ nastaN

pozostałych Przełączników 31+812 na platerze /patrz Zał. nr 1/,
5/ sprawdzono wartości fabrycznych nastaw potencjometru R101 przy

użyciu testera 211-05.
Okazało się, że nastawy prędkości różniły. się nieco od nastaw po-
danych 'w instrukcji testowania, co miało wpływ na skrócenie czasu

'rozruchu dla osi ce i 01:4 oraz na jego przedłużenie w przypadku
osi tę
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6/ dokonano korekty ustawień potencjometru R101 przy Użyciu testera
211-05 i zarejestrowano czasy przyspieszeń i opóźnień robota
dla wszystkich osi. Dani Aizyskane'w. wyniku korekcji podano w
tabe1i.6-poz:'

3. Analiza wyników badań

1/ stwierdzono możliwość formowania zmian przebiegu przyspieszenia
poszczególnych osi robota poprzez zmianę nastawy potencjometru R101
ograniczenia prądowego sterowników osi względem ustawienia fabrycz
nego w granicach:

oś If , 35 % względem czasu przewidzianego normą zakładową
oś AD - + 60 % oraz - 25 ;6

- + 50 % oraz - 25

- + 35 %

- + 45 ;6

.71

Wartości dodatnie można uzyskać przez pokręcenie osi potencjometru
R101 w kierunku lewym /przeciwnym ruchowi wskazówek zegara!, co

powoduje obniżenie nastawy ograniczenia prądowego sterownika.
W6rtości ujemne przez pokręcenie osi potencjometru R101 w kierunku
prawym /zgodnym z ruchem wskazówek zegara/ daje dla prawidłowo
wyregulowanego robota nieznaczne zmiany w kierunku zwiększenia
przyspieszenia i może być szkodliwe dla. robota. Zmniejszanie
przyspieszenia ma ograniczenia ze Względu na nadmierne zwiększanie
strefy błędu /error zone/ podczas pracy zarówno robota nieobciążo-
nego jak i obciążonego, .
Głównym ograniczeniem przy zmniejszaniu limitu pr/qdowego jest
punkt, w którym-następuje "zerwanie,sie charakterystyki przy Do-
miarach sztywności robota i zadziałanie stopu awaFyjnego. Przed
osiągnięciem tego Punktu zmiany pobencjometru,R10h na charakterys-
tykę sztywności nie wpływają.

'2/ pokręcanie potencjometru R101 nie wpływa na formowanie przebiegu
opóźnienia /hamowanie/ poszczególnych osi robota nieobciążonego.
Na czas hamowania wpływa zmiana nastawy wzmocnienia przetwornika
parabolicznego w sterowniku położenia osi.

3/ nie 'zaobserwowano wpływu zmiany nastawy potencjometru zrównoważeni
prądowego R100 na przebieg rozruchu i hamowania robota.
Natomiast istnieje wyraźny wpływ ustawienia tego potencjometru na
pozycjonowanie robota.



4. Wnioski .

Z badań wynika, że istnieje możliwość ustalenia czasu przyspieszenią
.robota za pomocą potencjometru R101 z dużą zgodnością z ipodanyti w
normie zakładowej wartościami, ‚jednakże wymaga to użycia specjalnego
zestawu aparatury do dokładnego pomiaru przyspieszenia. Natomiast
ustawienie fabryczne przy pomocy testera nie Gwarantuje uzyskania
zgodności z norią zakładową, tra bardziej, że ustalenie ograniczenia'
prądowego odbywa się praktycznie z.blędem ok. 10 ;7; względem usta-
lenia zaleconego instrukcją testowania.
W związku z tym proponuje się przyjąć w normie zakIa4owej tolerancje
-15 % i +30 % dla czasu przyspieszenia robota /zamiast +10 %/, co
będzie stanowić odpowiedni margines dla ustalenia ograniczenia
prądowego przez ZD z błędem ok. )0 ii°.

Wobec nie dających sig uniknąć różnic w ustalaniu fabrycznych ograni-
czeń prądowych dla kierunku dodatniego i ujemnego ruchu Psi; należy
wprowadzić do instrukcji testowania wskazówkę: wartość ograniczenia
prądu zalecana przez normę ta być równa średniej z dwóch pomiarów
ograniczenia wykonanych tosterem 211-05 w dwóc różnych f kierunkach
osi.'

Uwaga: Alternatywq-zapewniającą uzySkanie większej zgodności z obec-
nie obowiązującym wymaganiem normy na czasy roZruchu i hamowania
jest skonstruowanie specjalnego testera pomiaru przyspieszeń
silnika, który umożliwiałby dobór fabryczny nastawy potencjometru
R101 w funkcji wyniku pomiaru przyspieszenia, a nie w-funkcji.
wyniku pomiaru prądu ograniczenia. Teste taki miałby być wygodny
w użyciu, szybki i łatwy w obsłudze.
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Tabela pomiarów przyspieszeń i opóźnień wg badań różnych egzemplarzy robota Tabela nr 6

iródlo danych F, ... ..,
-------- -------- r 

Iit; 7,7r 1, Q ( GC, i -Ee e • t _r__ ..1. __T_r___ _r; _:1, _r; _. i v, t.; r.
n

__, _r _ _ r;_,__T,_r___, _ _ r__ , , r
......

-T
ASEA - dokument TEST / . ,
TYPE SPECYFICATIO4
/dane publikowane w .
w/w dokumencie/ 0,14 0,20 11,0 0,12 0,14

,-
11,0 0,10 0,15 11,0 0,08 0,15 4 0,09 0,14 4

j.w. lecz dane odczyta- - . -
na z załączonych wykne- 0,17 0,20. 11,0 0,13 0,16 11,0 0,10 0,16 11,0/ 0,08 0,14 5,7 0,08 0,14 4/3,7
sów /9,7
Badania palne szwedzkie-i
go robota IRb -6 w PIAP 0;18 0,20 10,0 • 0,18 0,14 10,0 0,12 0,16 10,7 0,12 0,18 3,4 0,16 0,16 3,5
Badania zamienników . .

/drub kulowych/ w PIAP - - - 0,19 0,15 8,8 0,08 6,11 8,4 _ _ _ _ _

Badania palne polskiego
robota IRb -6 w PIAP

Badania IRb -6 w PIAP
przed zamontowaniem

0,18
•
0419

.

6,11 0,15

,

0,11
.
0,14

.

0 10 0,16
.

0,11 0,16
.

1

sterowników IE1 0;14 020
•

6,13 0413 0,09 0,15 . .
Badania IRb -6 w PIAP
Po zamontowaniu ste-
rowników IE1 . 0,14 0,13 0,13 0,09 0,10 0,12 .-

Badanie wpływu nastaw
sterowników licencyjnych

.
.

IRb -6 przed korekcją .
.

..._ - .. ..... . _

nastaw fabrycznych 0,17 008 9,8 0,09 0,14 11,4 0,08 0,14 902 N09 006 3,42 0,10 0,14 3,5

j.w; lecz po korekcji
nastaw fabrycznych 0,15 0,20

/9,4/ '

0,12 6,14

/12,8/

0,09 0,141

/11,5/

0,10 015

/4,3/

0,09 0,14

/4,3/

______ ..... ...... .
. H1,1/( ' /11,o/ iI /11,0/ /4,0/ /3,9/

Uwaga: wartości podane w nawiasach zostały pomierzone tasterem 211-05 /średnie z pomiarów krańcowych - kierunków dodatnich i
ujemnych!, pozostałe zostały zdj,te z wykresów 19.5.



Załącznik nr 1 do sprawozdania
,nr rej. 5248. -

Zaobserwowany wpływ ustawienia przeIgczniktaw S11812
na własności dynamiczne osi 0(.. robota IRb-6-.

Definicje alternatyw przyjgbo zgodnie z dok. ASEA 6704-011-AFA str.24
Normalne ustawienie przełączników dotyczy alternatyw DEHEM zgodnie
z instrukcją testowania 6397-001E-AD.
Definicje przyspieszenia i opóźnienia jak w p.2.2.15.3 Normy,ZakIado-
wej.

Zmiany w ustawieniu przełączników osi oć mają wpływ jak w tabeli"
poniżej:

AlterL.
natywa

Funkcje
alternatywy I

I 1
Skutek włączenia

•

alternatywy
I opóźnienie

A _ ______

inne cechyprzyspieszenie

A zmniejszenie
wzmocnienia
pętli. ozy-
cyjnej 1,8

 razz 

wydItiżenie
czasu 1-,6 raze.

.

,wydlużenie
czasu 2 razy

_

wydłużenie
cyklu pracy
o ok. 40 %

F

.

zniniejszenie
wzmócnienia
przetwornika
parabolicznego
/pkt-y 2,3 V

 t 411 V/ ' 

wydłużenie
czasu 1,4 raza

,

Wydłużenie
czasu 1,4 rami

wydłużenie
cyklu pracy
o.ok. 7 %

J zwiększenie
strafy zero-
,wej /zero zo-
net z 3 ma 8

 intermentów 

nie wpływa nie wpływa

.

skrócenie
cyklu pracy
o ok. 15 %

L
, I

praca z.integ?
grat orem

nie wpływa
I ',

nie .wpływa .
Icyklu
1 skrócenie

pracy
o ok. 15  iL 
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