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Niniejsze zaioZenia opracowano wykorzystujac opracowane
wczesniej zatozenia ukiadéw sterowanies robotéw IRp oraz

PR O2.

Przyjeto, %2e ukiad sterowania robota PR O2E bedzie oparty
na podzespoiach systemu INTELDIGIT-PROWAY, Uklad ten bedzie
nykorzystywaé mozliwie w duzym stopniu typome podzespoiy

z ukiadéw sterowania IRp-6, IRp-~60.

Ukiad sterowania jest przeznaczony do programowania i do
sterowania ruchemi robota PR O2E podczas automatycznego
wykonywania uioZonego programu.

Robot PR O2E /cze$¢ manipulacyjna/ jest zbudowany z moduléw

o napedzie elektrycznym i pnaumatycznym. Liczba i rodzaj
moduidéw jest zalezna od konkretnego zestosowania robota.
Kazdy moduit stanowi jeden stopienn swobody robota /jedng o$
sterowana/.

Ukiad sterowania umozliwia sterowanie dwustawne /dwa punkty
zatrzymania/ osiami pneumatycznymi robota, przy czya
maksymalna liczba sterowanych osi wynosi 10. Uklad zapewnia
takze sterowanie tréjstawne ~ ruchem moduiu obrotowego

/trzy punkty zatrzymania/, a maksymalna liczbe pozostatych
osi pneumatycznych sterowanych dwustamnie wynosi wéwczas 8.
Réwneoczesénie z osiami pneumatycznymi mozliwe jest sterowanie
trzema osiami elektrycznymi.

Kaz2dy moduz pneumatyczny dwustanowy robota jest wyposazony

w zderzaki ograniczajgce ruch osi tego moduiu. Poiozenie
zderzakéw, a wiec i zakres muchu mo%e byé ustawione w
zaleznodéci od potrzeby. Na zderzakach znajduja sie¢ wyiaczniki
kratcone ktére wiaczone sa wbéwczas gdy o8 dochodzi do zderzaka
Wytaczniki te wytwarzaja sygnal stwierdzajacy, %2e dana o0$
doszia do zderzaka, a wiec zajeita okredlone w programie
potozenie. Sygnat ten jest przesylany do ukladu sterowania.
W module pneumatycznym tréjstanowym /obrotowym/ znajduja sie
réwniez wyleczniki krancowe stwierdzajace dojécie osi moduiu
do wymaganego potoZzenia. Sygnaily z wytacznikdw 83 przetwarzane
w bloku przekaZnikéw umieszczonych na tym module w taki

sposdb, 2e ukiad sterowania otrzymuje informacje o poktozeniu



moduiu w takiej samej formie jak dla dwéch osi sterowanych
dwue tawnie.,

W modulach pnsumatycznych moga wystepowaé osie ruchu pracujace

bez sprzezenia zwrotnego, ktére nie sa wyposazone w wylaczniki
kraftcowe /np.chwytaki/.

Sterowanie tych osi jest realizowane identycznie jak w przypsadku

osi

Zamiast sprzezenia zwrotnego wykorzystuje sie czasy oczekiwania,
programowane jednoczeé$nie 2z instrukcjami ruchu tych osi, Zakiada

eig

pneumatycznych pracujgacych ze sprzeZeniem zwrotnym,

woéwczas, 2e po upiynigciu zaprogramowanego czasu oczekiwania

dana o0$ osiagneia poxozenie okreélone w instrukcji.

Ukzad sterowania umozliwia sterowanie osiami elektrycznymi,

w taki sposdb, aby ramie robota olipylo ruch’’ ~
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zadana predkodcia.

tozenia. 29fing

1. Elektroniczna czedé ukladu sterowania ma byé oparta na

kasecie, pakietach i magistrali opracowanych dla systemu
INTELDIGIT-PROWAY ,

2. Do sterowania praca uktadu ma byé wykorzystana jednostka

centralna z mikroprocesorem 16-bitowym typu 8086, a docelowo
jego odpowiednikiem produkcji ZSRR /typ K 181 OBMSG/.

3. WBudowa ukiadu stergwania powinna byC¢ modulowa zaréwno w

4. Zatoze
L 't F 1]

zakresie ukladowym jak i programu sterujacego.

’
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4.1, Budowa mechaniczna

Ukiad sterowania jest zbudowany w formie szafy sterowniczej
z drzwiami z przodu i z tyiu szafy. Na przednich drzwiach
szafy we wnece miesci sie panel programowania iaczony z
szafa kablem. Panel ten moze byC wyjmowany z pulpitu i
uzywany- w poblizu robota.

Szafa sterownicza zawiera nastepujace gidwne podzespoly:

L

pulpit sterowniczy

kasete z pakietami

zespbél sterownikéw mocy dla napedéw elektrycznych
zasilacze w tym zasilacz rezerwowy pamieci

zespbt wentylatorow é;



- zespbd2 bezpiecznikéw i stycznikéw
- zespb6l listew zaciskowych do przyiaczania urzadzen
zewngtrznych

~ jednostke pamieci masowej /kasetowej/.
W lewej $cianie szafy sg umieszczone gniazda siuzace do
przyaczenia ukiadu sterowania z czedcia manipulacyjng
robota przy pomocy kabla. Czeé¢ manipulacyjna pneumatyczna
robota oraz zewnetrzne urzadzenia technologiczne acza
sie z ukiadem sterowania robota kablem poprzez puszke
zawierajaca przepusty diawnicowe.
Czeé¢ manipulacyjna elektryczna robota laczy sie z szefa
uktadu sterowania bezpodrednio poprzez kabel.,

4.2. Podzespoly elektryczne.

Schemat blokowy ukiadu sterowania przedstawia rys.1.

Poszczegélne jednostki ukiadu, majace forme pakietéw,
komunikuja sig ze soba poprzez magistrale INTELDIGIT-
PROWAY .,

Pakig;g

Jdednostka centralna. Jest to jednopakietowy mikrokomputer,
oparty na 16-bitowym mikroprocesorze typu 8086, Pakiet
peini funkcje¢ jednestki centralnej ukiadu sterowanisa,
steruje ruchami robota /osi elektrycznych/. Okresla
wsppirzedne docelowego poZoZzenia robota oraz dane
okredlajace rodzaj trojektorii i szybko$é ruchu. Po
oedpowiednim przeliczeniu tych danych pakiet przesyia je

okresowo do sterownikéw potozenia poszczegdédlnych osi
robota, oraz kontroluje przebieg ruchu przez odbieranie
danych o biezacym polozeniu ze sterownikéw. Jezeli
podczas opracowywania programu sterujacego okaze sie¢, 2Ze
moc obliczeniowa jednej jednostki centralnej jest niewy-
starczajgca, mozliwe jest umieszczenie w kasecie drugiej
identycznej jednostki centralnej. W jednostce centralnej
znajduja si¢ dwa réwnelegie wejscia/wyjscia umozliwiajace
dozaczenie czytnika i dziurkarki tedémy, a szeregowe
wejécie/wyjscie typu V24-przyiaczanie monitoga ekranowego
lub innego urzadzenia przystosowanego do transmisji w
staddardzie V24, W ukladzie sterowania kanai V24 jest g‘
wykorzystany do przytaczenia panelu programowania/testowani
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Pamieé RAM i EPROM. Pamigé RAM peini funkcje¢ pamigci programu
uzytkowego robota. Pamigé moze byC zasilana bateryjnie z zasila~
cza rezerwowego wspdipracujacego z bateria akumulatordw.

Celem zastosowania zasilacza rezerwowego jest zachowanie danych
w pamieci w czasie krétkotrwaiygch zanikQEL napiecis zasilania.
Tym samym eliminuje sie potrzebe ponownego wpisywania danych

z pamigci masowej po kazdym zaniku napiecia.

Pamigé EPROM peini funkcje pamieci programu sterujecego.

Pakiet 16WE + 16WY /1/. Jest przeznaczony do przyjmowania
sygnaléw z przyciskéw pulpitu sterowniczego oraz do sterowania
lampek sygnalizacyjnych umieszczonych na pulpicie. Niewykorzy-
stane wejscia 1 wyj$cia moga by¢ uzyte do przyjmowania sygnaléw
z zewngtrznych urzgdzeri technologicznych,

Dwa pakiety 16WE + 16WY /2/, Pakiet przeznaczony do sterowania
moduzdéw pneumatycznych.

Pakiet 16WE + 16WY /3/. Przeznaczony do sterowania urzgdzen
zewnetrznych lub przyjmowania sygnaléw z tych urzgdzett,

Interfejs V24 /opcja/. Pakiet zawiera dwa kanaly transmisji
szeregowej V24, Stosowany w przypadku komunikacji z urzgdzeniami
zewnetrznymi /np.komputerem nadrzednym, monitorem/ w standar-
dzie V24,

7

Kontrola napieé zasilania /MW 32/. Pakiet, ktérego giéwnym
zadaniem jest kontrolowanie napieé zasilania uzywanych w
systemie., W przypadku gdy napigcie /napigcia/ ma nieniadciwa
warto$é, pakiet generuje sygnat wylaczajacy zasilanie szafy
sterowniczej poprzez odpowiedni stycznik.

DETEKTOR temperatury. Zespél zawiera ukitady detekcji wzrostu
temperatury, wylaczajace zasilanie szafy w przypadku podniesie-
nia si¢ temperatury w szafie powyzej dopuszczalnej wartosci.

Interfeis pamieci masowej. Pakiet umozliwiaj@cy wykorzystanie w
systemie pamieci masowej - kasetowe] lub dyskowej. Pakiet
dostosonany do standardu zastosowwnego typu pamiegci,

Kontroler komunikacyjny /opcial Pakiet stosowany w przypadku
dotaczenia robota do magistrali PROWAY, Pakiet zapewnia komunika=-
cje z innymi stacjami doigczonymi do magistrali przy uzyciu
pakietu sterownika linii PROWAY,




Zgsilacz TPK /"resolweréw"”/. Pakiet wytwarzajacy dwa napiecia
sinusoidalne przesuniete w fazie o 90° do zesilania TPK
J"resolweréw”/ pracujacych w elektrycznych uktadach napedowych
robota. Jest to pakiet specjalizowany, ufywany wytacznie w

ukladzie sterowania czeéci manipulacyjnych bobotéw' . IRp,
oraz PR O2E.

Sterownik poiozenia,
W stosunku do jednostki eentralnej pakiet sterownika poiozenia
jest interfejsem uktadéw napedowych elektrycznych tj.interfejsem

sterownika mocy sterujacego silnikiem pradu statego.

W jednostce centralnej obliczane sa przyrosty ruchéw poszczegél-

nych osi, ktére z okreélona czestotliwoécia wysylane sa do

sterownikéw poiozenis 08i zapewniajac ruch ramienia robota po
2adanej linii i z zadang predkosdcia.
Zadaniem sterownika poozenia osi jest:
a/ przyjmowanie przyrostéw ruchu z jednostki centralnej
b/ przyjmowanie infermacji o poiozeniu rzeczywistym z czujnika
potozenia, jakim jest resolwer, oraz przetwarzanie jej na
pes ta¢ cyfrowa,
c/ poréwnywanie cyfrowych wartoéci poiozenia zadanego /z jednoy
stki centralnej/ i polozenia rzeczywistego /z resolwera/.
Wynikiem jest cyfrowa wartosc bledu polozenia,
d/ przetwarzanie cyfrowo/analogowe cyfrowej wartoéci biedu
potozenia. Analogowy sygnal wyjsdciowy jest miara predkodci
zadanej i podawany jest do sterownikéw mocy. W pakiecie
realizowana jest funkcja przetwornika parabolicznego zapewnia
jace sterowanie czaso-optymalne napedu osi,
e/ informowanie jednostki centralnej
- 0 osiggnieciu przez sterowang o$ robota zadanego poloZenia
/z okreélona dokladno$cia/

~ 0 ewentualnym przekroczeniu dopuszczalnej wartosci biedu
potozenia

- 0 rzeczywistym potozeniu osi robota.

Jest to pakiet specjalizowany uzywany wylacznie w ukladzie

sterowania czesci manipulacyjnych bobotém "7 IRp, oraz PR O2E

W ukladzie sterowania stosowanych jest tyle sterownikéw poZozeni

ile wystepuje napedéw elektrycznych w czesci manipulacyjnej

robota /tj.3 sterowniki/. Sterowniki nie wykorzystane do sterowa
nia osi robota moga byé uzyte do sterowania zewnetrznych
serwomechanizméw urzadzen wspoéipracujacych z robotem. //{(7



Pozostate podzesppiy elektryczne

Panel operacyjny - zawiera nastepujgce elementy:

wyzacznik gidwny przeznaczony do wylaczania zasilania obwodéw
sterowniczych,
wytacznik baterii, przeznaczony do wlaczania baterii akumula~
toréw przy zasilaniu rezerwowym pamiegci,
przycisk GOTOWOSC, przeznaczony do wiaczania zasilania ukiadéw
elektronicznych. Funkcja wtaczenia jest podtrzymywana automaty=-
cznie, gdy wewnetrzne napiecia zasilajae majg prawidiowe
wartoéci, éwieci sie wéwczas lampka wewnatrz przycisku,
przycisk PRACA, przeznaczony do wiaczania napigcia zasilania
sterownikéw mocy i silnikéw robota. Funkcja wigczenia jest
podtrzymywana automatycznie, gdy w obwodach silnikéw nie
ptynie nadmierny prad /normaléie w czasie wiaczania sygnai
wejsciowy dla sterownikéw mocy jest zerowy i pred nie piynie/.
Po wiaczeniu zasilania silnikéw Swieci si¢ lampka wewnatrz
przycisku,
przycisk STOP AWARYINY, przeznaczony do awaryjnego zatrzymy-
wania robota. Po wcidnigciu przycisku nastepuje wylaczenie
zasilania sterownikéw mocy i silnikéw robota,
przycisk START i STOP, umozliwiajace uruchomienie i zatrzymanie
wykonania programu robota w pracy automatycznej. W czasie
wykonywania programu Swieci sie lampka przycisku START,
przycisk z lampka KASOWANIE STOPU AWARYINEGO, lampka dwieci
sie jezeli robots jest w stanie =zatrzymania awaryjnego
spowodowanego wcidnieciem przycisku STOP AWARY3INY, przekrocze-
niem pradu w obwodzie ktéregokolwiek silnika lub przerwa w
obwodzie stopu awaryjnego spowodowana przez zewnetrzne
urzadzenia,
lampka BATERIA, wskazujaca, 2e pamieC RAM jest zasilania z
baterii akumulatoroéw,

przycisk z lampka ODCZYT z PAMIECI KASETOWEJ, lampka éwieci
sie podczas przepisywania programu uzytkowego z kasety do
wewnetrznej pamieci ukiadu sterowania,

lampka UTRATA PROGRAMU sygnalizuje brak programu u2ytkowego

w pamigci ukiadu sterowania
lampka BLAD OBSLUGI sygnalizuje miganiem popeinienie przez

operatora biedu, //4>{



- lampka WZROST TEMPERATURY - swieci sig¢ gdy temperatura w
szafie sterowniczej jest powyzej 55°C. ale nie przekracza 65°C
/po przekroczeniu temp. 652 nastepuje wyiaczenie ukiladu/.

Elementy pulpitu sa 2aczone bezpos$rednio z odpowiednimi
obwodami szafy /np.wyigcznik giéwny, ‘wyiacznik baterii, lampka
praca baterii/ lub tez poprzez wejécia/wyjécia pakietu 16WE/16WY

Panel programowania/testowania

Jest przeno$nym urzgdzeniem,Xaczonym z szafa kablem,ktéry
zapewnia zasilanie obwoddéw wewngtrznych panelu i transmisja
danych pomiedzy panglem & jednostka centralna /1/ w standardzie
vz4,

Na piycie czolowej panelu znajduje sig¢ zestaw przyciskdw,

Diwignia /joystick/ do sterowania ruchami osi elektryecznych

robota eraz wyéwietlacz alfanumeryczny. Diwignia umoZliwia

jednoczesne sterowanie ruchami trzech osi.

Zestaw przyciskéw umozliwia sterowanie osiami /modukami/

pneumatycznymi robota.

Na panelu umieszczony jest teZ przycisk stopu awaryjnego.

Elektryczny ukiad panelu oparty jest na mikroprocesorze dls

obstugi funkcji wewnetrznych i transmisji danych.

Panel moze spedniacé dwie zasadnicze funkcje, umozliwiajgce:

- uktadanie programéw uzytkowych robota,

- testowanie funkcji ukladu sterowania i dzialania poszczegdl-
nych zespoiéw ukiadu.

Wybér funkcji jest dokonywany przy uzyciu przeigczniks umieszczo-

nego wewnatrz szafy.

Funkcje panelu jako panelu programowania sa nastepujace:

- wybér rodzaju pracy ukladu /reczna, automatyczna/

- manipulacja w pracy recznej /sterowanie ruchami robota przy
uzyciu dZwigni /moduly elektryczne/ i przyciskéw /moduiy
pneumatyczne/,

~ wybér predkosci ruchu w pracy recznej i automatycznej moduiw
elektrycznych,

- programowanie instrukcji /m.innymi instrukcja pozycjonowanie
osi pneumatycznaych robota,oczekiwania, wlaczania wejs$é/wyjsc
do urzadzert zewnetrznych, skoku warunkowego/ oraz popramki
w uiozonym programie,

~ wykonywanie pojedyhiczych instrukcji

s wySwietlanie aktualnych funkcji zestawu przyciskéw /tzw.

"menu"/ /{Z
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- wydwietlanie informacji o zaprogramowanych lub wykonywanych
instrukcjach, bledéw operatora, stanu przeciazenia osi itp.

Funkcje panelu Jako panslu testowania sa nastepujace:

- zerowanie /inicjalizacja/ ukZadu

- symulowanie sygnaiu potwierdzenia zajecia wymaganego
potozenia przez robota

- wykonywanie programu ~ monitora zawartego w pamieci EPROM,

Program-monitor umozliwia:

- odczyt/zapis siéw do pamieci RAM i WE/WY

-~ uruchomienie programu od zadanego adresu

- przerywanie programu na wybranej instrukcji, sprawdzanie
i zmiane¢ zawartos$ci rejestréw procesora,

- przemieszczanie blokéw danych w pamieci RAM,
Korzystajgec z programu~monitora, do pamieci wozna wpisacd
dowolne programy testujame poszczegélne funkcje /zespoly/
uktadu sterowania. Mozliwe bedzie réwniez wywolywanie
standardowych /typowych/ programéw testujacych, zawartych
w pamieci EPROM,

Sterownik mocy.

Jednostka stuzgca do sterowania silnikiem pradu stalego,
stosowanym w ukladzie napedowym osi elektrycznych robota tj.
silnik PTM 200R producent WAMEL, lub silnik PZTK-13-06TRR
lub PZTK 88-35 TRR producent Instytut Elektrotechniki,
Sygnatem wejséciowymjest napiecie odpowiadajgce predkosci
zadanej silnika, sygnalem sprzezenia zwrotnego jest sygnai

predkosci rzeczywistej z pradnicy tachometrycznej, a sygnalem
wyjéciowym napigcia zasilajgce silnik. W ukladzie sterowania
robota PR O2E zostanie zastosowany sterownik mocy wykorzysty~
wany w ukZadzie sterowania IRp6~ lub IRp~60.

Wy

]
=
5.1. Szafa sterownicza

- Napiegcie zasilania 3x380V,50Hz
~ Dopuszczalne zmiany napiecia +10, ~15%
- Dopuszczalne zmiany czestotliwosci Z<1Hz

- Stopien ochrony IP 42

-~ Wymiary gabarytowe 720 x 720 x 1620 mm
- Temperaturs otoczenia 0 - 40°% //{QE)



5.2,
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-~ Wilgotno$¢ wzgledna max 90% przy 20°C
- Chiodzemie -~ bez wymiany powietrza z otoczeniem
- Maksymalna odlegkodéc miedzy szafa sterownicza,
a czescia manipulacyjng =~ 15 m
-~ Pojemno$c pamieci = Xaczna pojemnoéé pamigci RAM i
EPROM zastosowanych w ukladzie jest ograniczona
przestrzenia adresows mikroprocesora /i megabajt/,
~ Bakaymalna liczba osi sterowanych elektrycznie -~ 3
~ Maksymalna liczba osi sterowanych pneumatycznie - 10
~ Liczba wejsé/wyjs¢ dwustanowych - zaleznie od liczby
zastosowanych pakietéw WE/WY /krotno$c 16WE + 16WY/.
Ywaga:kaseta ma 21 pozycji na pskiety, co ogranicza
maksymalna liczbe pakietéw do 21.

Zasilacze

-----F‘--

Zasilacz giéwny ~ impulsowy w formie panelu 192

Makeymalna wysokos¢ panelu - 5U
Napiecie wejsciowe: 220v  %10,-15% 50Hz
Napigcie wyjsciowe

5V /40A

~5V/4A

+5V/5A /zesilanie z baterii
+12V/5A
+24V/10A

Zagilacz pomocyniczy /1/
Napiecie zasilania 220V +10,-15%, S50Hz =1
Napiecie wyjdciowe:

+12V/5A
+15V/3A
~15V/8A

Zasilacz pomocniczy /2/
Napiecie zasilania 220v:ig%
Napiecie wyjdciowe:
24V /10A
Zasilacz ten sluzy do sterowania osiami robota z napedem
pneumatycznym,

Zasilanie rezerwowe ~ jest zrealizowane przy pomocy
baterii umieszczonej w szafie lub przy pomocy akumulatora
Zewnetrznego /czas zasilania zalezy od pojemnosci

akumulatora/. //‘Zj




5.3. Kaseta
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Budowa wg PN-83/M~42025
Magistrala wg BN-84/3105-03

5.4. Pakiety

Budowa wg PN~83/M~42025
Sprzezenie z magistrala wg. BN-84/3105-03

5.4.1,

5.4‘2‘

5.4.3.

5-4.4.

5.4.5.

Jednostka centralna /MM86/
Mikroprocesor - Intel 8086
Wejécia i wyjscia:

- azeregowe V24

- dwa wejscia/wyjécia réwnolegie
~ 8k bajtéw pamigci RAM

~ 8k bajtéw pamieci EPROM

Pamige¢ RAM + EPROM /ML50/
~ 8kbajtéw pamieci RAM
- 32k bajty pamieci EPROM

Pakiet 16WE + 16WY

Wejdcia i wyjécia - dwustanowe o poziomach 0/24v,
oddzielenie galwaniczne od ukiadu sterujacego
optoelektryczne.

Wejdcia typu przerwa - zwarcie

Prad w stanie zwarcia -~ max 20 mA

Napigecie w stanie przerwy - 24V

Wyjécia typu otwarty kolektor

Napigecie ~ 24V

Prad max - 0,5A
Zabezpieczenie przed przecigfeniem na poziomie O,6A,

Ukzad kontroli temperatury.

Jeéli temperatura w szafie wynosi powyzej 55°C

fakt ten jest sygnalizowany - $wiecenie lampki " 55°C*
na drzwiach szafy. Gdy temperatura wewnatrz szafy
przekroczy 65° nastepuje wyiaczenie zasilania.

Pakiet kontroli zasilania /MW 32/.

Jedli ktérekolwiek z wewnetrznych napie¢ zasilajacych
rézni sie o wiecej niz %7% dla napieé o dppuszczalnej
tolerancji 5% i 214% dla napieé o dopuszczalnej
tolerancji 10% nastepuje wylaczenie zasilania. //{fs-
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Wytaczenie baterii /akumulatora/ naste¢puje wtedy gdy
napigecie baterii /akumulatora/ zmaleje do 10V..

5.4.6. Interfejs pamieci masowej -~ dopasowany do standardu

zastosowanej pamieci.

5.4.,7. Zasilacz TPK /resolweréw/

Napiecia wyjsdciowe dwa formowane cyfrowo przebiegi.
quasi-sinusoidalny i quasi-cosinusoidalny. Amplituda
gV, czestotliwoéé podstawowej harmonicznej 2 kHz.
Przesunigcie €azy podstawowych harmonicznych napiéé
wyjéciowych s0°.

5.4.8. Sterownik polozenia /MA70/.

Sygnal predkoéci zadanej do sterownika mocy:
napigciowy o zakresie zmian ok. Ziov

sygnaly polozenia rzeczywistego z TPK /resolwera/:
amplituda « 9V

czestotliwo$é - ok. 2 kHz,

5.4.9. Kontroler komunikacyjny MK 40,

5.4,10.Sterownik linii MK30.

5.5,

Pakiet ten wrez z kontrolerem komunikacyjnym umozliwiaje
sprzezenie uktadu sterowania z magistralg PROWAY.
Panel programowania/testowania.
Wymiary gabarytowe 400 x 200 x 180 /wys.z diwignia goystick
Stopien ochrony IP-48
Wyéwietlacz alfanumeryczny: dwa rzedy po 24 znaki
Funkcje czesci przyciskéw zmienne, okredlone przez opisy
podawane w dolnym rzedzie wyswietlecza
Komunikacja: szeregowa V24
Diugoéc kabla aczonego panel z szmfg sterownicza 6 m
Sterowanie ruchami 3 osi robota z napedem elektrycznym
za pomocg diwigni
Sterowanie ruchami 10 osi robota z napedem pneumatycznym
za pomoca przyciskéw,

Sterownik mocy.
Sygnal predkosci zadanej ze sterownika poioZzenia ~ napieciow
o zakresie zmian ok. 110%.

Sygnal predkosci rzeczywistej z pradnicy tachometrycznej

6V/1000 obr/min.
- Y



Sygna% sterujacy do silnika:

napiecie dwukierunkowe z modulacjg wypeinienia o wartoéci
$redniej zaleznej od biedu predkosci,

Maksymalna wartos$¢ napiecia na silniku zalezna od typu silnika.
Sterownik macy zawiera ukiad ograniczajacy maksymalny prad
silnika i ukiad generujacy sygnal do obwodéw zawnetrznych

w przypadku przeﬂroczenia dopuszczalnej wartosci pradu.

Ze wzgledu na to, %2e robot PR~02E zawiera moduily

o napedzie elektrycznym, w ktérych zastosowano jednostki
napedowe / silnik, pradnica, resolwer / identyczne jak

w robotgch IRb uklad sterowania oparto na podzespotach
uktadu sterowania IRp6/60. W zwiazku z trwajacymi pracami
rozwojowymi nad ukiadem sterowania IRp wszelkie ulepszenia
tego ukladu beda wprowadzane réwniez do ukiadu sterowania
robota PR-02E.

W zwi§zku z oparciem konstrukcji ukitadu sterowania PR-~02E
na ukzadzie bazowym i podzespoiach specjalizowanych
pochodzacych z ukiadu sterowania IRp6/60, ukiad ten zape-
wnia mozliwo$¢ realizacji wszystkich funkcji ukladéw
sterowania PR-02-SP, IRp w zakresie sterowania typu PTP.
Funkcje ukladu sterowania beda okredlone przez progrem
sterujacy.
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