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1. Przedmiot i cel badan-

" przedmiotem badai byl robot IRb=6 nr fabr. 12/84 - czesé manipulacyjna,

10/84 ~ szafa sterownicza ze "zmodyfihowanym napgdem ramion.w osiachol i©®,

—_— —— =

Celem badai byta préba ustalenia przyczyn—hiezgodnej‘z wymaganiami ZN

sztywnoéci robota w osi oG stwierdzoﬁéj podczas badad prowadzonych
" uprzednio /patrz sprawozdanie.nn rej. 5401/.

2. Przebieg i wyniki badan

" Przed badaniami, ze &zglédu na stosowanie ukladu sterowania do innych
czgSci manipulacyjnych; wyregulowano elekt}yczﬂie‘nastawy sterownikéw i
spravdzono sztywnosé robota dla osi 04 . Wyniki podano w tabeli. 1.

1
Uwaga:

Sztywnoéé po ponownej regulacji sterownikéw éwigk%zyla sie /nadal nie-

zgodna z wymaganiami ZN/. ' ’ - _ !

Biorgc pod uwage, 2e jedng z przycazyn zbyt malej sztywnosci robota moze

o

byé wadlivie dzialagqcy silnik w uklgdiie napggowym osi - wymieniono
-silnik i sgrawdzoﬁo sztywnosé robota. Wyniki podano w tabeli 2.°
Zestawienie wynikéw.hom;aféw sztywnoSci przed i po wymianie silnika podg—'
no w tabeli 3, .. X ' .

% analizy wynikéw wynika, Ze po wymianie silnika sztywhééé nieznacznie
zwigkszyla sie lecz nadal jest mniejsza od wymaganej ZN dla kierunku /+/.
Dalsze badania prowadzono dla okreslenia sztywﬂbéci w .poszczegdlnych
punktach ramienia osi o a '0; - ' ’

Ustglono punkty pomiarowe przedstawione na rys.1, w ktéfych pomierzono ﬁ;,
ugiecia ra;iEnia. Wyﬂiki pomiaréw podano w tabelach &4 + 10. |
Wyniki té beds podstawag do analizy kons%rukcji zmodyfikowanjych ramion ro-

bota. . - B
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3.Wnioski . N
Na podstawie przeprowadzonych badaﬁ i Enalizy wynikdw stwierdza sig,ze

na sztywnosé robota ma wplyw:

- sziywnosé ukladu mechanicznego osi robota . -\

~

sterowika/
Analiza rozkladu przemieszczeA w ciggu kinematycznym napgdu osi o wy-
kazala,Ze najwigksze przemieszczenia wystgpuja na obudowie nakretki prze-

kladni Srubowe]j tocznej.Swiadezy to ‘o istotnym wplywie ukladu napgdowego

~ na uzyskane wyniki pomiardéw sztywnosci osi o< ,Wprowadzona modyfikacja

mechanizméw przenoszacych napgd'nie~obejmpwala konstrukcji samego ukladu .

. napedowego.Ponadto w badaniach sztywnosci osi éj stwierdzono,ze wielkoéci
przemieszczen obudoﬁy nak;gtki w mechanizﬁie napgdowym féj osi éq tego
samego rzedu co dla o;i ol s Fakt ten préy wwzglednieniu identycznego roz-
wigzania konstrukgyjpego'naégdu obu osi /réwniez w rdzwiqzaniu standafﬁo-,
wym/ nie uzasadnia zrdznicowania wymagafl odnosnie sziywnosci dlg osi oC- ‘
oraz osi’fb\gj@tych w dotychczasowe]j redakcji projéktu normﬁ ZN-82/Mera
~628/245, . E e |

Stﬁiérdég sie,ze uzygghe wyniki spelniajg wymygania zﬁowelizoWanégo pro-
{
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