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I, WSTEP
1. Przedmiot i cel badafl

Przedmiotem badafl byl jeden egzémplarz zloZonego robota RIMR;90j o 5 stopniach
swobody, przeznaczonego do.éutomatyzacji broceséw nanoszenia powlok_ochrbnnych
.lakierniézych. / '
Robot skiada sie z‘tgieéh podstawowych wolnostojgcych zespoidw:
- = manipulatora ' -
- zasilacza'hydraulicznego "
~ szafly sterownlczea. )
Struktura Kinematyczna, naped hydraullczny oraz uktad sterowanla robota-
umozliwiajg zastosowanie go réwniez do automatyzacji taklch procesow technolo-
gicznych jak: nanoszenie powlok emalierskich, spawanie lukowe i odie#anie pod
cisnieniem. o ) : . - N
Celem badaf byto sprawdzenle poprawnosci dziatania robota w warunkach narazen
-srodOW1skowych okreslonych przez Zleceniodawcg W tzw. Warunkach badan eksplo—
atacyjnych., ' )

2, Zakres wykonanych badad

~ Sprawdzenie wytrzymalosci i oapornoéci na suche gorqco
-~ Sprawdzenie wytrzymalosc1 i odpornosci na zimno
~ Sprawdzenie wytrzymaloécl i odpornosci na w11gotne gorqco stale -
—,Dodatkowe sprawdzenie odpornosSci na suche'goraco .
- Sprawdzenie odpornosci na zakldcenia elektromagnetyczne. ,’ .

N . -

II. Przebieg i wyniki badaf . S \

’ . .
s

’

1. Sprawdzenie w§trzymaloéci i odpornosci na suche gorgco-

Robot kompletny /manipulator + zasilacz’ hydrauliczny + szafalsterownicza/
w stanie gotowosci do pracy umieszczono w komorze kllmatyczneg W Warunkach
normalnych kondycaonOWanla wstepnego: temperatura +23 +3 °c
: wilgotnoéé wzgledna 65 +3 %.
Po 8 h kondycjonowania wstgpnego température i wilgotnosé w komorze doprowadzo-
no/z.szybkoéciq nie wigkszg niz 5%C/n/ do ,warto$ci temperatury +55_12°C
‘& wilgotnodel - < 20 %. A
W tych warunkach robot przetrzymano przez 2 h.
Nastepnie temperaturg i wilgotnosé doprowadzono do wartodcds

tedpe}atura +40 +2°C,
I

wilgotnosé wzgl. & 20 %. -
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Po 8 h kondycjonowania w tych warunkach robot'urucﬁomiono w celu sprawdzenia
poprawnééci powtarzalnoéci trajektorii /sprawdzenie wykoﬁali specjalisci z I
W temperaturze +40° ﬁklad sterowania dochodz11 do punktu- wigczenie styku,-
po kiérym wyéwmetlal blgd E-7. _
Z uwagi na niewlasciwg pracg robota wynik sprawdzenia - negatywny.
Po usunigciu usterek W robocie, przez pracownikéw IMP powtorzono sprawdzenie
wytrzymato$ci na suche goraco. S _
*Po kondycjonowaniu w temp. +55 °c temperaturg obnizZono do.ﬁormalnych wapunkéw,
' ktérgch; po okresie reklimatyzacji, wykonano sprawdzenia poprawnoéci powta-
‘ rzalnoéci trajektorii, W wyniku teJ proby stW1erdzono liczne uszkodzenia
wymagajgce wymiany elementow. Wskazuae to na brak wytrzymalosci robota na

/

suche goraco. ) . .
= Po usunigciu uszkodééﬁ specjalisci z IMP prieproWadzili sprawdzenia wymagaﬁ
- poprawnosci powtarzalnofci traaektorll, co stanowilo material odn1esmenla
dla oceny - kolejnych sprawdzen Srodowiskowych,

Wyniki sprawdzei trajektorii .w zalaczniku do nin/sprawozdania.

’

2, Sprawdzenie wytrzymatofci i odpornosci na zimno

Robot.kompletny w stanie-go%dwoéci do pracy umieszczony w komorze klimétycz-
nej poddano kondycgonowanlu wstepnemu w czasie 8 h w normalnych warunkach
kondycaonowanla wstepnegos ‘temperatura +23 +3 °c

wilgotnosé wzgl, 65 13 %

Nastgpnie temperature W komorze obnizono do wartoéci -£40°C z szybkoécig nie

wigkszg niz 5 °c/hs ‘
Po uzyskaniu tej temperatury robot kondycjonOWano przez 2 h.
Bilorac pod uwage wystapienie uszkodzed robota w prébie wytrzymatoéci na suche
— goraco program badah zmieniono tak, Ze po prébie wytrzymatoéci na zimno
temperature podwyzszono do normalnjch.warunkéw i wykonamo sprawdzenia poﬁraw-
noéci'powﬁarzalnoéci trajektorii, Robot pracowal poprawnie, -
Wyniki sprawdzei t;ajektorii w zalgczniku do nin/spraﬁozdaﬁia.
W wyniku ogledzin nie stwierdzono uszkodzei.

- Wynik préby wytrzymatosSci na zimno pozytywny.

Nastgpnie temperaturg w komorze obnizono do wartosci +5 Cz szybkoéclq nie
wigkszg niz 5 °c/h. ) . ,

Po 8 h kondycjonowania w tej temperaturze robot uruchomiono i wykonano sSpraw-
dzenia poprawnoécx powtarzalnosci trajektorii.

Robot pracowal poprawnie, Wyniki sprawdzen trajektorii W zalqczniku do nin/
sprawozdanla.

Wynik sprawdzenia odpornodci na zimno pozytywny. ) o

- -

3




-3 ' ) .

\ . 3."Sprawdzenie odporno$Sci na wilgotne gorgco stale -

! Robot kompletny w stanie gotowosci do pracy umiészczono w komorze klimatycz-
nej, w ktérej temperature i wifgotnoéé wzgledng doprowadzono do wartosci:

: - temperatura +30'12°C '
é .= wilgotnoéé wzgl.: 90 +3 %. )

' W tych Warunkach'robotsprzetrzymano przez 48 h, W ciggu ostatnich 8 h robot
uruchomiono i wykonano sprawdzenia poprawnosci powtarzainoéci trajektorii,

Robot pracowal poprawnie. Wynlk sprawdzet trajektorii w zalgczniku do n1n/

. sprawozdanla. . .
- . Wynik sprawdzenia-odpornoéci na wilgotne gorqco stale - pozytywny.

i

4, éprawdzenie wytrzymatosci na wilgotne gorgco stale

Robot w stanie gotowosci do pracy /bez opakowania, co uzgodniono ze Zlece- A
niodawcg/ po 8 h kondycjonowaniu w normalnych warunkach poddano dzialtaniu
. podwyzszonej temperatury +40 2 Ci w11gotnosc1 wzgl. 93 +2 %. Czas kondycjo=-
nowanla 9 h, Po tym cza51e warunki klimatyczne doprOWadzono do normalnych
1 po 8 h reklimatyzacji Wykonano sprawdzenie poprawnoécl_powtarzalnoécl
traaektorll. . "
Robot pracowal poprawnie, Wynlkl sprawdzen trajektorii w zalaczniku do.n/
sprawozdaniae.

W wyniku oglgdzin nie stwierdzono uszkodzen.,

-

. Wynik préby wytrzymalo$ci na wilgotne gorgco- pozytywny. ' .

5. Dodatkowe sprawdzenie odpornofci na suche gorgco

Robot w stanie gotowosci do pracy umieszczony w komorze klimatyzacyjne]j ppd- R
dano dzialaniu temperatury +30°C przez okres 2 h, a nastepnie uruchomiono i

, wykonano sprawdzenia poprawnoéci powtarzalnofci trajektorii, *

Robot w tej temperaturze pracowal poprawnie. Wyniki sprawdzen trajektorii

w zalgczniku do n/sprawoidania. ; . .
Nastgpnie temperaturge w komorze podﬁyzszono do wartodci +357C i po okresie 2 h
robot uruchomiono w celu sprpwdzenia. W.trakcie uruchamiania robota nastgpilo

uszkodzenie mechanicéne koficéwki ramienia robota /pgknigcie odlewu/.

6. Badania odpornosci na zakldcenia elektromagnetyczne

6+.1. Zskres i warunki badan

Ustalono nastgpujacy zakres badan: ,

a/ zakl6calnosé ukladu sterowania od strony sieci zasilajacej przy zakiéce-

: niach impulsowych nanosekundowych, 5/100 ns, niesymetrycznych oddzialywujg-

-
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cych na przqucza sieciowe - wiyczki kabli 51eclowych urzgdzen elektronicznyc
l szafy sterowania,
i ) b/ zakldécalnoéé ukladu sterowania od strony sieci zasilajace] przy. zakléceniach
; o »1mpulsowych duzej energii O E/BO,PS oddzialywujgcych Jjew,
g ¢/ zaklbécalnodé ukladu sterowanla od strony 'sieci za511a3ace3 przy krotkotrwa-
g tych zanikach oraz statycznych obnizeniach napigcia sieci oddz1alywu3gcych Je
d/ zaktécalnofé ukladu sterowania przy bezpodrednich wyladowaniach elektrycznosci
statycznej /ESD/ na obudowe i plyte czolows szafy sterowania oraz czgéé

manipulacyjng robota : . |
e/ zaklécalnoSé ukladu sterowania prazy bezpoérednich wyladowaniach elektrosta—

_tycznych i zakldceniach impulsowych duzej energii 0 2/50‘Ps oddz1a1ywujqcych
: " na ostone kabla 1nterfeasowego /do- czgéci manipulacyjnej/. .

Badania przeprowadzono w warunkach laboratoryjnych /przy temperaturze ot&czenia
% ) powyzej 13°C/ przy wzajemnym usytuowaniu urzgdzef pokazanym na rys. 1.
Napigcie zasilania szafy sterowania - tréjfazowe 386 V. Szafa jest zasilana
kablem o dlugo$ci 15 m lezgcym swobodnie na podlodze, Uproszczony schepat ’
ukladu za51lan1a szafy sterowania przedstawia rys.2. Jednofazowe, quprzewodowe
zasilanie Jest wyprowadzone na cztery gniazda sieciowe, z ktérych sg zasilane:
. dwie pamigci kasetowe PK-1 /stanowigce czgéé ukladu steqowanla/ i zasilacz
ukladu sterowania robota. o
Kontrolg dziatania ukladu sterowania foboﬁ%ﬁpriéprowadzbno przy nastepujac&ch

rodzajach pracy ukladu:
- Stan oczekiwania - w ktérym uklad sterowmnia oczekuje tylko na sygnal STA

aby uruchomié czg¢$é manipulacyjng robota. Silnik zespolu hydraulicznego - wig
czony. V - o . '
- Stan pracy - czescl manipulacyjnej. W itym stanie robot odtwarza zaprogfamdwa
ny metodg uczenia cykl pracy polegajacy na pozycjonowanlu glowicy robota w
‘ " pigciu punktach rozmleszczonych na powierzchni arkusza papieru. Czas trwania
cyklu pracy 1°15". ' ’
- W.czgéci badair- zaklécalnodci pray wyladOWanlach elektrycznoécz statycznej
w celu uniknigcia uszkodzenia robota zaklocanle przeprowadzono w. stanie pracy
~  tylko tylko czgéci sterujgcej robota bez wlgczania jego czgsci manlpulacyanea.
Na poczgtku cyklu pomiarowego sprawdzano poprawnosé wykonywanla programu w
'Warunkgybez zakldcen z przylaczonym ukladem pomiarowym,
Ustalono nastepujace kryteria oceny efektéw zakldceii:
- niezamierzone miganie, zmiana stanu §wiecenia wskaznlkow lub Wyéw1et1aczy
umleszczonych na piycie czoloweg szafy sterowanla,
- niekontrolomany przesuw tasmy W pamiecl kasetowea, niekontrolowana zmiana

stanu Swiecenia sygnalizacji pracy pamigci kasetowea,.

. .
. -
- . i .
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-\niez;mierzone przerﬁanie pracy robotahluﬁ wypadhiecie z realizowanego-cyklu
programowego, np. wylaczenie silnika ;espolu-hydraulicznego, niekontrolowane
ruchy ‘czg¢éci manipulacyjnej, opadnigcie ramienia robota,

- 642,-Metody symulacji zakibcent
6.2.1% Symulacaa zaklécet: 1mpulsowych nanosekundowych 5/100 ns n;esymetrycznych
w.obvwodzie sieciowym ] '
Pom@ary przeprowadzono w uktadzie jak né rySe3e
Zrédiem sygnatu zakiécajacego jest symulator zakldcef §iec{§wych NSG222
/SCHAFNER/; Zaklécenie'oddzialywuje jednoczesnie .na dwa przewody fazowe wzgledenm
potencjalu przewodu zerowego przylgcza sieciowego. Urégdzenie badane zasilane
Jesb-przez filtr sieciowy NSG 200 /SCHAFNER/. Punktem pomlarowym Jest przylacze
sieciowe urzqdzenla badanego /wtyczka kabla sieciowego/.
Parametry impulsu zaklécajacego: ksztalt impulsu wykladniczy /rys.3/ czas
zbocza narastaaqcego 5 ns, czas trwania impulsu 100 ns, czestosé impul séw- 12 5 Hz
faza impulsdw wzgledem napiecxa sieci 90 elektrycznych Pomiary polegajg na
zakl6caniu urzgdzenia badanego 1mpulsam1 0’ coraz wstzej amplithdzie i obserwacji
ich wplywu nd praceg urzgdzenia, Poziom zaklécalnogci urzgdzenia dla 1mpu1sow
nanosekundowych jest okreélany przez najnlzsza amplitude impulsu zakloca;qcego,
przy ktérej nastepuje zaklécenie pracy urzqdzegla,

'6 2 2. Symulacaa zakldceft 1mpulsowych 0,2 / 50 ps. duzeJ energii od strony
obwodu sieciowego :

Pomlary przeprowadzono w ukladzie jak na rys.4. Zrodlem sygnatu zakldcajgcego
jest ganerator zaklbcefi 1mpulsowych GZI-50. Zaklocenla sg symulowane w uktadach:
- symetrycznym - na przewdd fazowy i zerowy jednoczeénie /F-0/

- niesymetrycznym - na przewod fazowy F lub O wzglgdem zacisku ochronnego szafy.l
Punktem pomiarowym jest przqucze sieciowe urzgdzenia badanego za51lanego przez
filtr oddz1ela3qcy. ’ )
Parametry impulsu zaklocaaqcego. ksztalt impulsu Wykladnlczy /rys./, polaryza-
‘cja impulséw dodatnia lub ujemna, amplituda do .940 V, czas zbocza ‘narastajacego
. 0,2 Fs, czas trwania 1mpulsu ok, 50° Ms, energia pojedynczego 1mpulsu ok. 0,5 J,
czestoéc 1mpulsow 12,5 Hz, faza impulsdéw wzgledem napigecia sieci 90 elektrycz—
nych. Soosob przeprowadzenia pomiaréw analogicznie jak w Pe 2.14

6 +2.3a/ Symulaga krétkotrwalych zanikdéw napigcia s1ec1 zasilajacej

) Pomlary przeprowadzono w ukladzie jak na rys.5, 3, Zrédiem sygnailu zaklécadacego

Jjest symulator zakléced sieciowych S5ZS~2, Zanik naplgc1a nastqpu;e w wynlku ko= -

LR -
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- mutacji naplecia w przewodZLe fazowym, Punktem pomiarowym jest przyltacze

sieciowe urzqdzenla badanego. Parametry zaklécenia: czas zaniku napiecia regulo-

] wany plynnie w granicach 0—10001ns, czestoéé zanikéw 0,2 Hz, zanik jest inicjo- |
i .'Wany w chwili naturalnego przej$cia pradu sieciowego ukladu sterowanla przez

§ wartosé Zerowq. Zasilanie urzgdzenia przed zanikiem 215 V. Sposéb wykonywanla

‘ pomiardw analoglczny jak w pe2.1.
| e . / R

6.2.3.b/ Dodatkowo na zyczenie Zleceniodawcy dokonano symulacji statycznych

obnizen napiecia sieci zasilajgce]

Pomiary przeprowadzono w ukladzie jak na~rys.5b Obnizonym za ,pomocy autotrans—‘
formatora napigcien zasilano urzadzenle badane, Obserwowano dz1alan1e urzadze- ]
nia przy coraz mnieaszych wartosciach napigcia sieci zasilajacej.

\ ° .

6.2, Symulacja wytadowah elektrycznodci statycznej
\
Pomiary przeprowadzono w ukladzie jak na rys.6. Zrédten sygnatu zaklécajqcego.

~jest symulator wyladowan elektrycznosci statycznej SED-2. Punkty poﬁiarowe:
’ obudowa i konstrukcja /szafy sterowania robota /44 pPlyta czoloﬁa, zacisk uziemia-
' jacy/, czeéé manipulacyjna robota. -Parametry impulsu zakldcajgcego: ksztalt
impulsu pragdu ﬁyladowania wyktadniczy /rys.6/, polaryzacja dodatnia, napiecie
wyjSciowe regulowane plynnie 1we16 kV, czas zboéza narastajacego 5 ns, czas
trwania impulsu ok.-30 ns, Uktad wyladowcz& 150" pF / 150 om, w&ladowanie na-
stepuje w wyniku zbliZenia elektrody symulatora do wybranego punktu pomlarowego.
Sposdb wykonywanla pomiardw analoglczny jak w p.2,1. ] . T

’ "
4

”6 2.5a/ Symulacja Wyladowan elektryczn0501 statycznej na osione kabla 1nterfeasd

wego /do czedci manlpulacyanea/

Pomiar przeprowadzond w ukladzie jak na rysed..
Zrédio sygnatu zaklocaagcego, parametry impulsu zaklocaaqcego oraz sposob wyko—
nywania pomiardéw jak w p. 2.4.

Punktem pomiarowym jest ostona kabla interfejsowego.
Potencjal odniesienia - zacisk ochronny szafy.

6,3, Wyniki pomiardw
6 .3+4. Zaklécalnoéé ukiadu sterowania od strony obwodu' sieciowego prezy zakid-
ceniach impulsowych nanosekundowych 5/100 ns

<

Zaklécalnosé przy zasilaniu ukladu sterowania z sieci jednofazowej bez przewodu]

.

ochronnego /uklad w stanie dostarczonym do badas/: B




a/ stan oczekiwania B ' e ‘
+1080 V/5 ns /+1010 V / 35 ns/ miganie lampek STA, STOP, M, KAS _
-630 V/5 né /=900 V / 35 ns/ M- Ve
b/ stan pracy ' ) : - -
+630V / 5 ns zatrzymanie czgSci manipulacyjnej oraz silnika
-230 V / 5 ns3 EEC L

Zakl6calnos§é tylko pamieci kasetowych /ukladiéterowénia niezakldcany/ przy wa-
runkach zasilaﬁia Jev, |
a/ stan pracy \

+630 V / 5 ns ~ zatrzymanie czgsci manipulacyjnej oraz silnika

_230 v / 5 ns P § D ' : o | .
/

" Zaktbcalno$é tylko ukladu sterowania /pamigci kasetowe. . niezaklécane/ przy wa-

. runkach zasilania j.w.

-
~

a/ stan pracy
-S40V / 5 ns zatrzymanie czgsSci manipulacyjnej oraz silnika™
260V / 5ns. - - . i e .

Zaklbécalnosé przy zasilaniu ukladu sterowania z sieci jednofazowej z przewodem
oc@fonnym /zerowym/.

/

a/ stan oczekiwania . .o -

+875V / 5ns  miganie lampek STA, STOP, M, KAS
-1080 V / 5 ns . M :

.

#1500V / 5 hs\‘ zatrzymanie cz¢sci manipulacyjnej oraz silnika
-1500 V / S ns . Mo m '

-

/

b/ stan pracy ' ‘ o
+930V / 5 ns zatrzymanie cze$ci manipulacyjnej oraz silnika
-1330 V / 5'ns - "o T
Zak1ldcalnos$é pray za511an1u ukladu sterowania z sieci Jednofazoweg Z przewodem
ochronnym /zerowym/ przy zastosowaniu dodatkowego zewnetrznego Srodka ochrony od
zaklbcen - filtru sieciowego ) -
a/ stan pracy . . _ ’
" #1500 V / 5 ns  obawdw zag}écenia nie zaobserwowano
-1500 V / 5 ns A .

6e3.2, Zaklbcalnosé ukladu sterowania od strony obwodu, siecbowego przy'zaklécé-
niach 1mpuISOWych 0,2 / 50 Ps duzej energii 0,5 J w stanie pracy.

. Zasilanie z 51ec1 Jjednofazowe]j bez przewodu ochronnego

.

Polqczen;e niesymetryczne /F-2%, 0-2Z/

© +500 V zatrzymanie cze$ci manipulacyjnej i silnika:

’

-500 V . ‘ ' T _n_




- Polaczenie symetryczne /F-0/ _ -
- +9%0 vV zaklbcei nie zaobserwowano

~940 Vv -" -

, 6.3.3a/ Zaklécalnosé ukladu sterowania prazy krétkotrwélych zanikach napigcia
sieci ’ -

\

-~

Stan oczekiwanig

‘50 ms niekontrolowane skokowe przesuwy tasmy PK-1 /lewej/ -

88 ms ' wquczenie silnika i
Stan pracy U
50 ms zatrzymanie czgéci manipulacyjnej i silnika.

. 6.3.3b/ Zaklécalnosé ukladu sterowania przyqstatycznych 6bhianigch napigcia

sieci . / 5
. Stan oczekiwania - ' A
' 140V wylaczenie P$;1 /lewej/ oraz ukladu sterowania
é Stan pracy ) | ‘
; - '_145 v niekontrolowane drgania ramiénia czg$ci manipulacyjnej
140 v zatrzymanie czegsci hanipulacyjnej‘oraz silnika.

6.3.4. Zakl6calnosé ukladu sterowanié przy bezposrednich wyladowaniach elektry-
cznosci statyeznej

. a/ Wytadowania wzgledem potencjatu ziemi
Stan pracy bez uruchomionej czesci manipulacyjnej

-1 kV niekontrolowany przesuw :
tasmy PK-1 /prawej/ , ' Wyladowanle na zacisk ochronny szaf

2 kV j.w. oraz bledne wykonywanie wyladowania na ptyte czolowg szafy
programu . :

pkt pomiarowy'

b/ Wyladowania wzgle¢dem zacisku ochronnego szafy
- ) ' . pkt pomiarowy ;
4 KV . miganie lampek M, STOP, STA wyladowanla na piyte czolowg szafy

Stan pracy z uruchomiong czgécig manlpulacyang pkt pomiarowy .
- 7?7 kV  drgania ramienia ngégl manipulacyjnej wyladowanie nd plyte czolow

szafy

-~

c/ WyladOWanie wzgledem masy silnxka na czgsé manlpulacyanq robota
& kV miganie lampek'STOP, M STA

§
9 kV. zatrzymanie czgécil manipulacyjnej oraz silnika




.b/ odpornoséé na zaklocenla przewodzone impulsowe 0,2/50 ps o duzej energil /0,5 J

_9_

6.3.5a/ Zaktécalno&é ukladu sterowania przy bezpoérednich wyla&owaniacﬁ
elektrycznoéci statycznej na ostong kabla "interfejsowego wzgledem zaclsk,
ochronnego szafy

3 kV  drgania ramienia czesci manlpulacygneg, zafrzymanle czgsSci manipulacyjnej

'

oraz silnika

6.3.5b/ Zaktécalnosé ukiadu sterowania przy zakléceniach impulsowych duzej -
energii 0,2 / 50 ps oddzialywujacych na osiong kabla interfejsowego

wzgledem zacisku ochronnego szafy

+750 ) iatrzymanie_czgéci manipulacyjnej.orgz silnika
~450 v e v =M )

7. Wnioski., - . . . : ' )
1/ W oparciu o wyniki badad klimatycznych zlozonego robota RIMP-904 stw1érdzon6,‘:

%e badany robot spelnia wymagania ‘odnosnie wytrzymatosei i odpornoscl na‘na-
stgpuaqce narazenla kllmatyczne°

-~ zimno,
—_ .

-~ wilgotne gorgco state,
natomiast nie spelnia wymagad odnofnie wytrzjmatosci i odpornosci na suche gorgco

2/ Na podstawie przeprowadzonych pomlarow zaklocalnoécl mozna okre$lié nastgpuagc
poz1omy odpornoécl uktadu sterowania robota RIMP-901 na zaklocenla. .
a/ odpornosc na zaklécenia przewodzone nlesymetryczne impul sowe nanosekundowe

+5/100 ns w obwodzie sieciowym wynosi ok. 230 V

w -obwodzie 51ec1OWym wynosi ok, 500 V . ) .
¢/ odpornosé na krétkotrwate zaniki naplecia sieci wynosi ok, 50 ms
"Uktad sterowania pracuje poprawnle przy statycznym obnlzenlu naplecla siecio-
wego do wartofci 145 V /66 %/Un/ . : -
%/ odpornosé na wyladowanla elektrycznoéc1 statycznea inicjowane na powxerzchnie
szafy wynosi ok. 1 kV- ' _ . _ '
e/ odpornogé na zakldcenia od ‘strony kabla interfejsowego wﬁnosi:
-~ na wyladowania inicjowane na osiong kabla wynosi ok. 3,kV . -
- na zakldcenia przeWodowe.impulsowe 0,2 /750 ps duzej energii oddziatywujace

na ostong kabla wynosi ok. 450 V., .

3/ Wyhagane poziomy odpornosci -urzgdzei sterujacych procesami'przeﬁyslowymi nor-
malnego wykonania wg projektéw zaleceﬁ normallzacyanych IEC, oraz doéw1adczen
MERA PIAP wynoszg. s
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.

.zewngtrzne zaklocenla elektromagnetyczng.

. 6/ Na podstawie dodatkowych badaii /patrz po6.3.1/ stwierdzono, ze wprowadzeni@

~10-

a/ zakldécenia impulsowe nanosqkundowe 5/50 ns. >2 kV /IEC 801-4 projekﬁ/

) 57’100 ns > 1500 V MERA PIAP. -
b/ zakldcenia impulsowe duzej energ11 1, 2/50 ps >2 kV IEC 550 /IEC 801-5 projekt
' - - © 0,2/50 ps > 1°kV /HERAPIAR/
¢/ zaniki napigeia sieci "> 10.ms Un/0 IEC 550

>20 ms Un/0,5 Un IEC 550
> 10 ms 0,85% Un/O MERA PIAP
> 20 ms Un/O.MERA PIAP

d/ wytadowania elektryczno$ci statycznej > 4 kv IEC 801-2
e/ obwdd interfejsowy ) polowa amplltudy wymaganea odporno$ci ng *

¥

"zaklécenia w obwodzie zasilania
> 1 kV-dla impulséw nanosekundowych

/IEC 801-4 proaeki;, MERA PIAP/

>-O 5. 'kV dla zaklécef impul sowych duzej
" energii /IEC 801-5 projekt/

4/ Na podstawie wynik8w badafi robotdw typu IRb mozna stwierdzié, Ze odpornoéé
na zaklécenia calego ukiadu robota jest okreslona przez odpornosci ukladu

- sterowanla robota.

74 Poréwnujgc wymagania i pomierzone poziomy odporﬁoéci dla robota RIMP-901 na-
lezy stw1erdziC, ze robot RIMP-904charakteryque sig¢ nisks odpornosclq na

do gniazd sieciowych szafy- sterowania przewodu ochronnego znacznie poprawia
poziom odpornoSci uktadu sterowania na zaklbcenia. Wprowadzenie przewodi ochronne

80, Jest niezbgdne me wzgledu na zapewnienie bezpieczehstwa obsiugi oraz ze wzgle-

du na spelnlenie obow1azku stosowania tego samego spOSObu ochrony w calym urzg-
dzeniu,, ’
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Rys.2. Uproszeczony schemat ukladu zasilania szafy sterowania
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Rys.4. Uklad do symulacji zaktéced impulsowych duzej energii w obwodzie
sieciowym oraz ksztalt i paremetry impulsu zakldcajgcego. .

Rys.3. Uklad do symulacji zaklécefi impulsowych nanosekundowych oraz
ksztalt i.parametry impulsu zakldcajgcego w obwodzie sieciowym,

*
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Rys.5. U;lady do symulacji:
a krétkotrwatych zanikéw napiecia sieci
b/ statycznych obnized napigccia sieci
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Rys.6, Uklad do symulacji wyladowad elektrycznoséci statycznej oraz
ksztatt i parametry pradu wyladowania symulatora.
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Rys.7. Uklady do symulacji zakléceil robota od strony kabla

interfejsowego

a/ uklad do symulacji wyladowah elektrostatycznych
b/ uktad do symulacji zakléceA impulsowych duzej energii.
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