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RAPORT O PRZEBIEGU PRAC TEMATU:

" PRACE POSTLICENCYJNE NAD ROBOTAMI IRb

1., Prace w zakresie modyfikacii ukfadu sterowania i eliminacii

importu z KX.

Prace prowadzone w, ramdch tego tematu byly, skorelowane z pracami
zwigzanymi 2z przygotowywanym kontraktem na dostawg¢ robotbéw IRb. do ZSRR
i z przygotowywanym w ramach tego kontraktu planem wspdéipracy naukowo-
“technicznej z Ministerstwenm Priemyslu Motoryzacyjnégo ZSRR w zakresie
robotodw brzemyslowych. )

Opracowano i przeékazano do ZSRR propozycje tematdéw do plandw wspdipracy.
Beda one dyskutowane na spotkaniu specjalistow, kitdre bylo p{zewidziane
na druga polowe maja 1982 r. Przekazane propozycje mozna podzielié na
dwié zasadnicze grupy tematodw:

A/. Prace majace na celu wyeliminowanie z robotdw IRbL elementdw

importowanych obecnie z KK oraz

B/. Prace majace na celu uzyskanie nowych konstrukeji robotdw ziozonych.

Ade A/ ¥ zakresie elementédw mechanicznych czedel manipulacyjne
/przede wszystkim<pfzékiadnie falowe i specjalne lozyska/
specjaliéci ZSKER gaoferowali wstepnie, opracowanie Scisiych
:odpowiednikéw elementdéw importowanych obecnie z KK. .
Udzidr HERA-PIAP polegatby na formuiowaniu wymagah technicznych,
opracowywaniu programdéw badafi i wykonywaniu niextdrych badafi,
Wartosé zakupu z KK elementdw mechanicznych czgsci manipulacyjnej
wynosi obecnie ‘dla robota IRb~6 ok. 53% calego "wsadu" dewizowego,

a dla robota IRb-60 ok, 65% cazego "wsadu",



W zakresie szafy sterowniczej robotéw IRb propozycje MERA-PIAP
sa nastgpujace:
~ Opracowanie nowej konstrukecji sterown;kéw mocy robotdéw IRb-6,
co powinno umozliwié wyeliminowanie importu elementdw.elektronicz—
nych /diody, tranzystory, uklady.scalone/ stanowigcych obecnie
ok, 11,1% wartosci importu z KK w roBocie IRb=6.
- Prace konstrukcyjne naa zasilaézami gtébwnym i pomocniczym
‘robotdw IRb dla wyeliminowania importu elementow elektronicznych
/diody, tranzystory, kondensatory, rdzenie ferrytowe, integrator
elektrochemiczny/ o wartosci ok. 0,5% calego "wsadu' dewizowego
v robotahIRo-6 i IRb-60, Mimo nievieikiej wartoéci importowanych
~elementéw prace nad eliminacja importuz zasilaczy uvazamy za celowe
ze wzgiedu na "trudnodostepnosé" tych elementdw /np. dioda.SD-51
vbjeta jest embargiem/.
-~ Prace ronstrukcyjne nad innymi réZnymi zespolami ukiadu sterowania
. robotow dia wyetliminowania importu nastepujgcych elementow:
niertdére rodzaje kabli fok. 6,5% wartodci catego importu z.KK/,
zi3cz dla kabli pilaskich /ok. 3,0% wartosci importu/, « - =g ssmes
niektérych ukiaadw scalonyeh /ok. 2,8% wartosci importu/
wentylatorow /fox. 1,5% wartosci importu/.
Peina realizacja wyzZe] wymienionych prac pozwoli zmpiejszyé
biisko S-cio~-krotnie wartos¢ niezbednego imporitu kooperacyjnego
z KK i1 umozliwi produkcje robotéw IRb z wsadem dewizowym rzedu 4%,
Aﬁ. B/.W zakresie "elektroniki" proponuje sie opracowanie nowego ukiadu
sterowania robotdw IRb opartego na radzieckim systemie 16-bi£owego
mikroprocesora /np. odpowiednik INTEL ¥086/. Nowy uklad sterowania
umozliwi rozszerzenie zakresu zastosowafi robotdéw IRb, znaczna
unitikacj¢ urladu:sterowania robotdw IRb ze sprzetem systemu
vhiezalezni
MIR-PROVAY, a takZe wme#tiéwd produkcje robotdédw IRb od przestarzalego
" i trudnodostepnego /embargo/ mikroprocesora.InTEL 8008,
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Zastosowanie mikroprocesora 16-bitowego umozliwi rduwniez

rozvigzanie programowe generowania niektdérych funkeji, sterowanie

unkiadami napgdowymi, obecnie realizowanych przez bloki wyspecjali=

zowane,

W zakresie,mechaniki"robotéw IRb proponuje sie¢ rozwazenie potrzebd

i mozliwosci podjecia prac nad nowg czegscig manipulacying przy

uwzglednieniu dwu wariantdw:

-~ roboty o udiwigu zbliZonym do IRb-6 i IRb-60 o budowie
modulowej,

~ robot specjalizowany do montazu

Ewentualne decyzje o podjeciu tych prac podjete byly przy zaloZeniu

ich skorelowania z opracowaniem nowego ukladu sterowania.

2, Prace w zakresie modyfikacji ukladu napedowego

Celem analizy ma byé wyjasnienie, czy jest mozliwe zastosowanie
innego rodzaju silnikow napedowych, ktére umozliwilyby:
- d&eliminowanie przekladni harmonicznych
- wyeliminowanie siinikéw o komutacji stykowej
Jak wiadomo, obecnie roboty IRb sg napgazane silnikami pradu stalego
o] magnésach trwalych, wirniku tarczowym i komutacji stykowe].
Silniki te, ze wzgledu na zuzywanie sig stykéw komutacyjnych oraz
termiczne odksztalcanie si¢ tarcz wirnikdéw, stanowiy jeden ze slabszych
weztlw. Konstrukeyjnych rovota. Ponadto silniki te majg duzg znamionowa
predkosé obrotows i wymagaja stosowania przektadni o duiym przetozeniu
np. harmonicznych,
Istotnymi zaletami obecnie stosowanych silnikéw sa:
- b. dobre wilaSciwofci regulacyjne /dopuszcza si¢ regulacje predkosci
obrotowe]j silnika, przy staiym momencie wydawanym w granicach od 1:1

do 1:100, co daje bardzo duzg elastycznosé napgdu robotay
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- realizacja regulacji predkodeci obfotowej stosunkowo prostymi
Srodkami technicznymi, jakimi sa sterowniki wykorzystujgce zasaae
prostownika sterowanego;

- zwarté budowa mechaniczna, a w szczegolnosci mata odlegiosé
w odniesieniu do Srednicy, co umozliwia stosowanie mniejszych mas
wywaza jgcych w napedach osi «,0, V, t.

Ewentualny nowy naped powinien zachowaé_zélety napedu obecnego,

przy eliminacji jego glownych wead. :

W pilerwszej kolejnosci przeanalizowano obecigzenie silnikow

poszczegdlnych osi robortéw IRb-6 i IRb-60, positugujgc sie danymi

zavartymi.w materiatach otrzymanych z ASEA. Bazujac na otrzymanych
wynikach rozwazono zastosowanie nastepujgcych napeudw.

- silnikami indukeyjnymi;

- silnikami pradu stalego o wirnikach cylindrycznych;

- silnikami skokowymi

Naped silnikami indukcyjnymi bylby bardzo dobry z punktu widzenia

trwalosci, gidwnie dzieki pozbyciu si¢ komutatora i szczotek,

stanowigeych najslabsze ze wzgledu na niskg trwalosé, elementy silnikéw
pradu.stalego., Jednakze silniki indukcyjne mogg by¢ sterowane jedynie
czgstotliwoSciowo a nie napieciowo; uklady regulacyjne sz bardzo
zlozone i niepewne w dziataniu, a ponadto dopuszczaja regulacje
predkosci obrotowej w granicach 1:1 do 1:6. Z tych to wzgleddw
napgdlgiln;kami indukcyjnymi uznano za nienadajgcy sie do zastosowania

w robotach przemysiowych. _

Napga silnikami pradu stalego o wirnikach cylindrycznych ma podobne

wlaScivosci regulacyjne co naped silnikami pradu staltego o wirnikach

tarczowych, Zespél komutator-szczotki jest w tych silnikach naogbl
odporniejszy na zuzycie, co daloby wzrost niezawodnodci robotdw.

Napgd ten zakwalifikowany do dalsze], szczegdlowej analizy.
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Naped siinikami skokowymi ma liczne zalety,takie jak bardzo dobre
wlasciwoéci regulacyjne i pominiecie komutacji stYkowej na rzecz
komutacji elementami pélprzewodnikoﬁymi. Naped ten zmakwalifikowano

do dalszej analizy.

Parametry silnikdw pradu stalego o wirnikach tarczowych i cylindrycznych
oraz napeddw z tymi silnikami, zestawiono w odpowiednich tablicach.
Uymagaja one jeszcze uzupeilnienia o parametry silnikéw skokowych -

i napeddw z nimi.

Ponadto zestawiono parametry silpikéw pradu stalego o wirnikach
tarczowych i Produkowanych przez firmy €EM~Francja, WAMEL-~Polska

i ICPE-Rumunia.

Tabiiqe pordwnawcze oraz wyplywajace 2 nich wnioski zostang
przedstawione w raporcie I1, ktéry ma by sporzadzony do dnia 30,10,82r.
Wstepna analiza zebfanych materialéw nie podwaza slusznosci stosowania

napedu silnikami pradu stalego o wirniku tarczowyn.
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