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Tytuly popriedniéh sprawozdan !

Uklad bazowy zunifikowafiych uktadéw sterowania dla réiznych
robotéw krajowych oraz uklady sterowania dla robotéw IRp.
Badania 2 prototypbéw ukladéw sterowanis IRp-6 i IRp-60

w tym“badanid standardowe wg projektu normy zakladowej
ZN-86/MERA~-018, ~ nr rej. 5738.
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Warszawa, 87.10.13

Aneks nr 1

do sprawozdania p.t."Wprbwadzenie zmian w prototypach uktadéw
sterowania robotdéw IRp-6 i IRp-60 oraz powtdrne przeprowadzenie
niektérych badah. Wykonanie badaft ukiadu sterowania IRp-60

R zgodnie z p.5.5 protokotu nr 45/86"nr rej. 5841.

W celu wyjadnienia przyczyny nie osiggniecia predkosci ma&s&mal—
nej przez o8 [ - warto$é predkoSci byta o ok. 12 % nizsza od
prgdkoSci robota IRb-60,w czasie badania czaséw rozruchu i ha-
mowania /patrz w/w sprawozdanie pkt 2.2.2/ wykonano dodatkowe
badania.
W wyniku przeprowadzone] analizy dziatania programu sterujgcego
dla osi oL gzaprogramowano ruch badanej osi oL dokladnie w
zakresie 9984 inkrementdéw oraz minimalny czas ruchu 0,8 Se
W programie ruchu osi « zwi€kszono réwniez za deklarowang
predko$é maksymalng z 1000 mm/s na 2000 mm/s.
Uzyskano wzrost predko$ci ruchu osi =G .
Wartosé napigcia pradnicy tachometrycznej dla predkééci maksymal-
nej ruchu wynosi +14,5 V /patrz tabela 1/. W sprawdzeniu poréw-
. nawczym dla robota IRb-60 z tg sama czedcig manipulacyjng uzyska-

no +15 V i -15,5 V., ’
Z zarejestrowanego przebiegu napigcia pradnicy /p.zatgcznik 1/
odcéytano czas rozruchu i1 hamowania. Czasy te sg pordéwnywalne

’ z czasaml odczybtanymi dla robota IRb-60 y Co stanowi podstawe
do uznania wynikéw badan robota IRp-60 za pozytywne.
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1. Wstep

W ramach zlec. 9513 wykonano badania ukladu sterowania IRp-60 zgodnie

z pkt II 5.5 protokoiu nr 45/86 CPBR 7.1 cel 52,

Zakres badah obejmowal:

-~ sprawdzenia i pomiary nie wykonsne w trakcie pierwszyeh badaf w
1986’ r., na skutek uszkodzenia sig ukiadu sterowania, spowodowanego
zwarciem transformatora sieciowego:

- sprawdzenie poziomu emitowanych zakidceti elektremagnetycznych

- sprawdzénia i pomiary, ktérych wynik w pierwszych badaniach byk

negatywny:

1/ ogledziny

2/ spré serwomechanizmdw

3/ spr. edperneSci na zakidéceniag elektromagnetyczne

4/ spr. stalodci parametréw

"5/ spr. odchylenia od linii prostej oraz bigdu zachowania orientacji
narzedzia

6/ spr. biedu zachowania stalego polozenig ICP

7/ spr. stopnia ochrony ebudowy
- badania dodatkowe, nie przewidziane projektem ZNs
1/ spr. wybtrzymaloSci robota na zimne
2/ spr. rezystancji lzolaecji pozostatych obwodéw szafy
3/ spr. wytrzymaloSci elektrycznej izolacji pozostatych obwoddéw sSza-
fy sterowniézej

4/ épre poberu mocy za pomocg ilicznika energii elektrycznej

5/ &pr. odpornoéci na zaktécenia 1mpulscwe od strony we/wy poprzez
kabel® tbzgaleziacza.

1.1, Przedmiot bgdaﬁ

Badanioel poddane prototyp ukiadu sterowania robota IRp-60 po usunigeciu
skutkéw pozaru spowodowanéego swarciem Jjednego. z 3-ch transformatoréw
zasilajacyeh’ oraz pé wprowadzeniu zmian konstrukeyjnych i montasowych
w oparciu.e doSwiadczenia zgromadzone podczas badad tege ukladu w

1986 roku.’
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1.2. Dokumenty staneowigée podstawé badah

- projekt znowelizbwanej ZN-86/MERA-018/ Roboty przemystowe IRp-60.
Wymagenia i badahia
- instirukcja sprawdzania nowych funkcji robotéw IRp.

1.3. 4paratura nsyta do badah

-~ megaomomierz induktorowy IMI-1 hr #1744

- mulbimet®’ V531 hr ar 7517,' 2941 -

- licznik enerkii slektiryczhej 3-fazowej HN4 nr 250454

- rejestrator Galileo R13a’ T8-50-1351

~ 4r6dto sygnalu ADZ201 nr ‘M

- rejestrator Yokogawa typ %078 nr 72F14

- miernik' wielkolei' hechaniczhych N=101 nr 12/68

- czujnik indukcyjny OTOBAZ0' nk 318

- czujnik indukcyjhy 0T06-20 hr 505 °

- czujniki zegarowe'nr nr 5%/86,'15/86'," 6/86

- linia? whebcewﬁ’ﬁ‘S"

~ symulator zaklécei ihpulsowych 5/50' ns NSG225 /SCHAFFNER/

- -t 1,2/50JGZI-50/5MERA PIAP /

- i b sieciowych: 8Z8-2 / MERA PIAP/

-~ symblator wyladowahi elektrybzhosei statycznej SED-2 /MERA PIAP/
- sied Bzthczna SMZ-6YINED Wrotlaw/ adaptowana przez MERA PIAP
- zestaw' urzadzeh pomocniczych MERA PIAP

- generator impulsowy K215084 nr 2240

e chedtodtibhlerzitbasoniers! PFI~21 nr 40799.

2., Wyniki' badaf uklalu sterowania IRp-60 '
2.1+ Oglédziny

Ogledzin dokonane wg p.4.2.1 projektu znowelizowanej ZN-86/MERA-0181¢
Sprawdzano dokumentacje techniczno-ruchowg uktadu sterowania, specyfi-
kacj¢ oraz schemabty elektryczne.

Podczas ogledzin stwierdzono wykonanie poilgczefi przewodowych na piyt-
kach obwodéw drukowanych zwigzmne z uruchamianiem ukladéw prototypowyeh
Na szafie umieszczona jest tabliezka znamionowa.

Wynik sprawdzenia pozytywny.
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2.2. Sprawdzenie serwomechanizméw

Badania Sserwomechanizméw. wykonano zg. z DP. 4.2.8 projektu znowelizo-. |
wanej ZN-86/MERA-018/ dla 0si®, 8 ,L , t 1V rejestrujac przy pe-
mocy réjestratora Galileo przebieg napigclia prgdnicy tachometrycznej.
Réjeéstracji dokonano podczas pracy AUTO roboba nieobeigzonego
zaprogramowanego tak, aby badana o8 robota wykonywata powbtarzalne ruchy
w kierunku’'dodatnim i ujemnym w caiym zakresie ruchu z predkodcig
maksymalng.

Na podstawie wykreséw /p. zai. 2/1+5/ okreSlono wartoefci czaséw roz-
ruchi i hamowania, przeregulowania predkoSci oraz wartoci amplitudy
oscylacji sygnalu predkoSciowego.

2.2.1. Sprawdzenie wartodci maksymalnych predko8ci robota

WartoSci maksymalnych predkoSci robota wyznaczono dla osi ?,9}£;t‘—v
robota nieobcigzonego metodg bezpesredniy, zg. z p. 4.2.8.1 projektu
znowelizowanej ZN. Wyniki sprawdzenia zamieszczono w tabeli 1.
Predko8é okresSlona przez pomiar czasu brzemieszczénia sie¢ przed foto-
diodg odbijajaca &wiatio odecinka pomiarowego o znenej dtugosci 1
stanowigcej 1/10 zakresu ruchu. Fotodioda usytuowana byta przed
4rodkiem zakresu ruchu badanego ramienia w odlegtodci 1/2 diugodci
odeinka pomiarowego- 1 . Predko$é maksymalng ruchu nastawiano
programujac minimalny c¢zas ruchu /co 0,1 s/, przy ktérym program
jeszcze startowal.

Wobec znaczneéj réinicy predkosci dla osi o wykonano sprawdzenie
poréwnawcze z ukladem sterowania IRb=-60., Zmierzona predkosé wynosita
1,07 m/s przy poziomie napi¢é z pradnicy tachometryeznej +15,5 V, -15 V
/patrz zat. 1.1/. Po wykonanym strojeniu sterownika osi d w ukiadzie
IRp-60 uzyskano wzrost predkoci z 0,? m/s do 0,85 m/s przy poziomie
napigcia z pradnicy +14,5 V /patrz zat. 1.2, 1.3/.

Dla osi 0 1 £ wykonano réwniez pomiar predkoéci maksymalnej w ru-
chu prostoliniowym /ziozonym z ruchu osi B 1L / 1 etrzymano edpo-
wiednio 0,6 m/s i 1,04 m/s.

W zwigzku 2z nieliniowym przebiegiem predkoSci ruchu osi L za miare
predkodci maksymalnej tej osi przyjeto maksymalny poziom napiecia
pradnicy tachometrycznej /odczytany z rejestratora/. Biorac pod uwage,
%e w'robocie IRp-60 nastawianie predkoSci ruchu osi robota odbywa sieg
przez ustalenie czasu ruchu, ktéry moze byé nastawiany z dokzadnoscig
do 0,1 s nalezy liczyé sie z uzyskaniem maksymalnej predkeSci ruchu
robota IRp-60 o 10 % mniejszej, niz w badaniach poréwnawczych z

+
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uktadem sterowania IRb-60, Uzyskane wyniki badah poréwnawczych ukladu
sterowahia IRb~60 mieszczg sig¢ w podanej wyzej tolerancji i mozna uznsé
Je za pozytywne.

2.252, Sprawdzenie czaséw rozruchu i hamowani§

WartoSci czaséw rozruchu i hamowania okreSlono zg. z p.4.2.8.3
projektu znowelizowanej ZN-86/MERA-018 dla wszystkich stopni swobody
robota dla predko8ci maksymalnej.

Wyniki pomiaréw podano w tabeli nr 2, a przebiegi napieé pradnic ta-
chometrycznych stanowig zalgczniki nr 2.

2 przebiegéw napieé wyZnaczono c¢zasy rozruchu i hamowania.

Dla osi @', o otrzymano czasy odbiegajgce od wymagah w ZN.,

Dla osi ¢ czas rozruchu w kierunku dodatnim jest mniejszy od wyma-
gan ZN o ok. 15 %.

Dla osi ?’ w sprawdzeniu poréwnawczym ukiadu sterowania IRb-60 uzys—
kano czas rozruchu zgodny z ZN /patrz zat. nr 7/.

4 enalizy przebiegéw napigé pradnicy tachometrycznej oraz badah po-
réwnawczych ukladu sterowania robota IRb-60 wynika, %e przyczyna zbyt
krétkiego czasu roszruchu w kierunku dodatnim osi ¢ Jjest prawdopo- .
dobnie nieprawidtowa nastawa warto$ci parametréw sterownikéw osi ? .
Ostateczng oceng mozna bedzie otrzymaé po przeprowadzeniu dodatkowych
badad z prawidiowo zestrojonym sterownikiem.

Przyczyng otrzymania dla osi o, krétszych czaséw rozruchu i hamowania
/0d wartoSei wymaganych ZN/ jest uzyskaenie niZszej wartodci predkoSci
maksymalnej od warto8ci zaprogramowanej o ok. 17 % w poréwnaniu g
pre¢dkoSciami uzyskanymi w czasie badah Przeprowadzonych w p. 2.2.1.
Potwierdzaja to badania poréwnawcze ukiadu sterowania IRb-60 /patrz
zat. nr 7/. Dla ukiadu sterowania IRb-60 uzyskane czasy rozruchu i
hamowania sg dtuzsze o 30 % od czaséw dla ukiadu sterowania IRp-60.
Dla wyja8nienia przyczyny nie osiagenia predkodci maksymalnej osi of
W czasie badah czaséw rozruchu i hamowania konieczne jest przeprowa~
dzenie dodatkowych badan.

Dla osi O ,V ¢t uzyskane wyniki badah sg pozytywne.

2.2.3. Sprawdzénie mekaymalnego przeregulowania predkodci serwomecha—
niznéw

Maksymalné przérégulowanie okreSlano % przebiegu'napiecia pradnicy
tachometrycznej dla’kazdego stopnia Swobody robota. Przeregulowanie Wy~

3
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stgpito w oéiml: w granicach dopuszczalnych zg. 2 p. 2.2.15.2
NZ-86/MERA~018/. _

Dla pozostatych stophi swobody nie stwierdzono przeregulowania pred-
kofci serwomeéchanizméw.’

Wynik sprawdzénia bozytywny.

2.3. Sprawdzenie pozibdbmu emitowanych zakiéceh radioelektrycznych

Spra%dzenié wykonala PahAstwowa Inspekcja Radiowa zg. z p. 4.2.12 ZN.
Wynik przedstawioho w zat. ar 3'doe sprawozdania.

Na podstawie protokoiu nr 43 PIR z badah zakiéceh radioelektrycznych
emitowany¢h przez prototyp robota IRp-60 stwierdza sie przekroczenie
dopuszcéalhegé poziomu napigeia zakléceh przy czestotliwodci tylko
150 kHz, natomiast nle stwierdza sig przekroczeA wartodci natezenia
pola zaklécenr W calym badanym zakresie czg¢stotliwosdci.

Przyczyngq przekroczenla wartoSci napiecia zakiéceA jest najprawdopo-
dobniej generowanie zaktécen przez uklady napedowe robota /przekro-
czenie wystepowato jedynie podczas ruchu robota/.

Dla sprawdzenia tej hipotezy - przeprowadzono-:pcbadania poréwnawcze
robota IRb-60, ktéry posiada identyczne uklady napedowe jak IRp=-60.
Wyniki w zalgeczniku nr 8,

2.4. Sprawdzenie odpornofci na zaklbcenia elektromagnetyczne

Badania przeprowadzone po wprowadzeniu zaleceh zaproponowanych po ba-
daniach peinych z listopada 86 r. oraz po usuni@ciu niezgodnoSci w
montazu szafy robota zauwazonych w trakcie pieptwsze] serii badath

W marcu.

Badania przeprowadzono przy oditgczonej baterii zasilanis rezerwowego
1 przytgczonym testerze do we/wy obiektowych szafy sterowniczej. Robot
zaslilono z sieci 3-fazowe] przez sieé sztuczng. Nadmiar kabla sieciowc—
g0 utozono w ptaskq petle. W czasie badah robot wykonywal program tes—
towy éalecany przez ZN. Czas trwania jednego cyklu programu wynosi
ok. 58 s.

Poprawnosé dzialania robota stwierdzono zgodnie z 7ZN na podstawie kon-
froli polozenia czg§ci manipulacyjnej robota /narzedzia/ w punkcie
bozycjonowania PP oraz obserwacji ruchéw czedci manipulacyjnej. Bada-
nia przeprowadzono metodami zgodnymi z PN-86/E-~06600.
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2.4.,1, Sprawdzénie odpornofci na zaklécenia impulsowe od strony sieci
- zasilajgcej

Sprawdzehie wykonano dla impulséw nanosekundowych 5/5Q ns metoda SN10.

Poziom zaklbceh 5/50 ns /faza/ Dzialanie robota
/+/~ polaryzacja impulsu/
+2 ¥V /R,S,T7,0/ poprawne

Wymégany poziom odpornoéci Wg P. 2.3.7 ZN dla wykonania W2 wynosi
2 XV 5/50 ns /SN10/

Wynik sprawdzenia pezybywny.

Dla zaklécer 1,2 /50 us, 0,5 J dysponowano symulatorem o napigciu wyj-}
Sciowym 1,1 kV, przy ktérym podczas. poprzednich badah robot pracowat
poprawnie. Badah nie powbtarzano.

Wynik sprawdzenia pozytywny.

2.4.2. Sprawdzbhis’ ddporneSci na zaklécenia impulsowe od strony
wejsé i wyjks

Sprawdzenié wykonaho' dla impulséw nanosekundowych 5/50 ns metoda SE10
przy' zaklbcaniu' kabla' 8o tkstera' przylaczonego do we/wy obiektowych
szafy sterownhitkzeyj.!’

Pozion' zhkbceh 5750'hs ** Dziatanie robota
0,5 k¥ !* poprawne
1 k¥ ¢} poprawne, dle niekontrolo-
wane' zmiany stanéw wyjsé
testera

Wymagany pozibi” bapornosei’ wg pi 2.3.7° ZV dla wykonanis W2 wynosi
1 kV 5750t hs SEADL *
Wynik Sprawlizehid bozytywhy /pabrz zal. nr 4 p.3 i 4/.

2,443% Bprawdzehié’ vdpornoSti’ ha wyladowania elektrycznoSci statycznej

Sprawdzehie  wykohanb' metblly SESD' przy inicjacji wyladowarh bezpobred-
nich' ha Bha¥e sterbwhlicka oraz na panel programowania. Przewdd uzie—
miajacy symhlatora’ przylgczono do zacisku ochronnego szafy sterownicze:
Poziom zakibcedr " Dziatanie robota

2 k¢ poprawne

Wymhgany' pozioh: edpbrnokei wg b. 2.3.7.3 wynosi 2 kV.
Wynik préby pozybywniy.’

410
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2.4.5. Uwagi i wnioski dotyczace badah KEM ukiadu sterowania robota

IRp-60 —~ zamieszczono w zatgczniku nr 4 n/sprawozdania.

2.5. Sprawdzenie stalofci parametrow

Sprawdzenie stato$ci parametréw wykonano zg. z p. 4.2.17 projektu

znowelizowane]j ZN-86/MERA-018/.

Podczas préby stalobci parametréw robot pracowal z programem T-60-1

i wykonat 19539 peinych cykli o czasie trwania jednego cyklu 28 s,

Na %gczny czas préby ok. 152 h robot zatrzymai sig¢ 3 razy z nastegpu-

Jacych powoddw:

- po 60,5 h - awaria bloku zasilacza MZ21R i pakietu MZ70 /zlty styk
na zlaczu/

- po 76,5 h - wysunigcie sie¢ ukiadu scalonego z podsbtawki

- po 105 h - wymieniono potencjometr w sterowniku osi 15

Po zakoficzeniu préby wykonano pomiary:

- napieé tachogeneratoréw - wyniki podano w tabeli nr 3

—~ prgdéw silnikédw - wyniki podano W tabell nr 3

Stwierdzono podwyzszong warto$é napiecia pradnicy osi 0 dila kie-

runkéw ruchu w calym zakresie predkodci. Dla wyJjasnienia przyczyny

zwigkszonej wartoSci mnapigcia o 6,8 % dla pradnicy osi © naleiy

zbadaé jej chargkterystyke. W sprawdzeniu poréwnawczym ukzadu IRb-60

otrzymano warpoéé napigcia zgodna z wymaganiami ZN, jednak bardzo

bliskg /6,5 V/ gbrnej wartoéci dopuszczalnej / 6,55 V/.

M
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Prawdopodobng przyczyng rdéznicy mifdzy wartodciami napieé pradnicy
osi O /7 ¥ dla rébbta IRp-60 i 6,5 V' dla wzorcowego robota IRb-60/
jest hiesgbdné i tolerancjg wykonanie pradnicy tachometrycznej i
réznita’w nastawach predkofci w ukladach sterowania IRb-60 i IRp=-60
/réznica nastaw réwna ok. 8 % miedci sie w tolerancji dla uktadu ste-
rowania/. Nie mozna jednak wykluczyé biedu w nastawie predkodci osi
przez uklad sterowania IRp-60. Dla ostatecznego wyjadnienia tej sprawy
nalezy przeprowadzié dodatkowe badania /w pierwszym rzedzie zdjeé cha=-
raktgrystyké pradnicy tachometrycznej/.
Prgd silhika osi L Przy ruchu w kierunku ujemnym przekracza wartoSci
dopuszczalne ZN. RdownieZz przekroczenie wartoSci prgdéw silnika osi
-Przy ruchu w kierunku ujemnym robota IRb-g0 dowodzi, Ze przyczyng
tego zjawiska sg zwigkszone opory tarcia w czgdci manipulacyjnej
/patrz zal. nr 7 tabela 2/. Podczas trwania préby zaobserwowano nad-
mierné grzanié 3ig¢ ' silhika oraz drgania ramienia L. Sprawdzenie
kontrolne c¢zgs8ci manipulacyjnéj wykonane przez pracownikéw pionu pro-
dukeyjnego nie przyékynilo gie¢ do ustalenia przyczyny ztej pracy nape-
du tej osi.
Wymiéniono' sterownik mocy MAK-1 ha nowy réwnowaszny MAK-14, w wyniku
czego uzyskano poprawhs’ prace osi o /bez drgaf oraz przegrzewania
sie silnika/.
Przyczyng zatrizyhywenia sig¢ robota w czasie préby diugotrwalej byly
uszkodzenia élementéw élekttonicznych oraz awaria zasilacza pochodzg-
cegd % kooperacji.

2,6, Sprawdzenle odchylenia od linii prostej oraz bigdu zachowania
orientacai narzedzia

2.6.1. Sprawdzenie odchylenia od linii prostej w ruchu prostoliniowym

Sprawdzénie odchylenia’ od linii piostej w ruchu prostoliniowym wykona_
no przy usyciu $peéjalhie zaprojektowanej i precyzyjnie wykonanej gto-
wicy pomlarowéj wyposazonéj w dwa czujniki indukcyjne /rys.1/. Giowica
pemiarbwa byta osadizona w prysmie specjalnej glowicy modujacej.

Prz& ékalibrbﬁénea 0si “4 pryzma ustalata dokladnle pionowe poloéenle

-----

definicji narzedZia pomiarowego. Do sprawdzenia jako wzoreca LiniowoSei
uzyto liniazu /lawy/ o diugo$ci 1,6 m' produkcji Zakiadu Narzedzi Pomis-
rowyth % Rawib'MazoWietkiej.'W ruchu prostoliniowym czujniki zajmowaly
kieruhki' prostopadie do giéwnéj i bocznej powierzchni tawy pomiarowej.

N
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Czujniki podijczond do miernika wielko$ci mechanicznych skad napigcio-
we sygnaly wyjéciowe proporcjonalne do przemieszczenia kohcéwek pomia~
rowych podane byly ha rejestrator XY f£-my YOKOGAWA. Robot byl zaprogrz
mowany tak, zeé punkt TCP gtowicy pomiarowej wykonywal ruch prostoli-
niowy wzdtuz powierzchhi linialu wzorcowego mi¢dzy dwoma zapami@tanymi
punktani x% igXé.‘Spréwazenie odchylenia wykonano dla ruchu prosto-
liniowego  poziomego i’ po przekitnej szeScianu zgodnie z instrukcjg
sprawdzania nowych funkeji. Ddchylenia od linii prostej w dwéch wza-
Jjemnie prostbpadlych kierunkach dla réznych predkoSci ruchu ilustrujg
przebiegl zamieszczohe w zaljczniku 5. !

Odchylenie w ruchu prostoliniowym wyraza sie zalezno$cig:

:‘Av"kc‘h
gd21e' S - odchylenie /mm/ °
Av-stal rejestracja /czutosé/ / /

k ~stala czujnika /%?/
h - amplituda odczytana z przebiegu /mm/

Uzyskane wyniki badah odchylenia w ruchu prostoliniowym w funkcji
predﬁoéci ruchu robota przedstawione sg w zatgczniku nr 5.

2.6.2. Sprawdzenie bledu zachowania orientacji narzedzia

Sprawdzenie bigdu zachowania orientacji narzedzia w ruchu prostoli-
niowym wykonano zgodnie 2z instrukcjg sprawdzania nowych funkeji

przy pomocy metalowej tarczy pomiarowej o Srednicy 100 mm osadzonej

w pryZmie gtowicy mocujacej i poruszajgcej si¢ wzdiuz 6 strun rozpie-
tych miQdzy prowadnicami ustawionymi na koficach linialu /wzorca
liniowoSci 1,6 m/. Tarcza pomiarowa i prowadnice zostaly wykonane

w tolerancji 0,05 mm. Przy skalibrowanej czedci manipulacyjnej za-
Pprogramowano ruch prostoliniowy-ii tarczy w przestrzeni ograniczone]
przez dwie réwnolegie piaszczyzny wyznaczonse przez pary strun oddalo-
nych od tarczy o 1 mm. Dwie dolne $rodkowe struny wyznaczaly toleran-
-cjé odchylenia narzedzia w kierunku réwnolegiym do ptaszcazyzny tarczy.
W probie sprawdzono 1gcznie odchylenie od linii prostej w ruchu
prostoliniowym oraz bigd zachowania orientacji nérz@dzia. Sprawdze-
nie wykonano dla ruchu prostoliniowego poziomego i po przekgtne]
sze8cianu. Uzyskane wyniki badah zestawiono w tabeli nr 4,

~
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2.7. Sprawlzbnid bledu’ zachowania statego polozenia TCP

Sprgw&zéhié bleldu' wykbhaho' zg.' & p.3 Instrukeji sprawdzania nowych
funkeji’ robbsdw’ IRD' Ybrojekt/.’ Pomiary wykonano przy uzyciu gowicy

z 3 czujhikami i'kuli precykyjhis obadzonej na trzpieniu dla 6 réznych
polozsfi obi' trzbienis /narzelzia/ w zakresie ruchu 120°, Przy skali-
browaney czegbeci haniiulacyﬁheﬁ wykonano sprawdzenie biedu zachowania
staego polozehih TCP' przy zmianie obientacji w ptaszczysnie pionowej
ukodnej. Wyniki' pomiardw zamieszczono w tabeli 5.

Na rys.é'p§zeas%awibﬁb’ilusbracje*zmian poXozenia punktu TCP w trzech
wzajehnis' prostophdiych kierunkach. Uzyskane wyniki wskazuja na wyra-
4ng poprawe, to jbst Zhnigjszenié’ bledu zachowania statego polozenia
TCP' w stosunku’ do wynikéw uzyskanych w poprzednich badaniach.

Podczas sprawdzenia stwierdzono, %e w trakcie zmiany~orientacji osk
narzg¢dzia wystepyje znaczny wzrost bledu zachowania potozenia TC?,co
Jjest Spowod?wane biedanmi dynamifznymi.

[

2.8. Sprawdzehie stopnia ochrony

W wyniku dokladnych ogledzin stwierdzono, Ze w szafie ukladu sterowa-
nia IRp-60 wystepujq te same wady w wykonaniu rygli zamkéw co w szafie
badanego uktadu IRp-6. Do wnetrza badanego uktadu IRp-6 woda przedo-
stawais si¢ szczelinami w ositonie otwordéw pionowych rygli zamkédw
przednich i tylnych drzwi. Dodatkowo w szafie ukiadu IRp-60 stwierdzonc
odklejenie sie miejscami uszczelek drzwi. Proponuje si¢ dokonanie

oceny stopnia ochrony szafy uktadu sterowania IRp-6, dla ktérej w po-
przednich badaniach uzyskano wynik negafywny, 6 identycznej konstrukcji
jak szafa ukiadu IRp-60.

2.9. Sprawdzenie rezystancji izolacji pozostatych obwoddéw szafy ste-
rownicze]

Sprawdzenie wykonano zg. z pkt 4.2.3%.1.b "Zmiany i uzupeinienia do

projektu Norm Zakitadowych ZN-86/MERA-018" po przygotowaniu szafy

sterowniczej w nasbtepujgcy sposdb: ’

-~ od¥gczono kabel robota i kabel rozgalg¢ziacza we/wy od szafy sterow-
niczej

-~ do ztgcz Q1.02.X1-X5 doigczono zwory

- do Zigcza Q1.A2.X1 doigczono zworge zwierajacyg wszystkie styki ziacza
za wyjatkiem styku 24 i 25

- odiaczono przewody uziemiajgce od zaciskédw uziomowych G1, G2 szafy
i zacisku %- w zespole bezpiecznikéw i stycznikédw,

/H
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Nastepnie zmiérZoho rezystancje izolacji prébnikiem izolacji o napig-
ciu 500 V %gczaé jedng z koacdwék prdébnika ze Srubgq uziomowg szafy

a drugg kolejno 40 zwor.

Stwierdzono, %e rezystancja izolacji jest wigksza .od 50 M .

Wynik sprawdzenia pozybywny.

2.10. Sprawdzerie wytrzymatodci elektrycznej izolacji pozostalych
obwodéw szafy sterownicze]

Sprawdzenie wykonand zg. z pkt 4.2.4.,1.b "Zmiany i uzupeinienia do
projektu Norm' Zakladowych ZN-86/MERA-018" po przygotowaniu szafy ste-
rowniczej jak w p. 2.9 n/sprawozdania. Prébe przeprowadzono napigciem
probierczym 500 V tgczac’ jedni z koicéwek transformabtora problerczego
ze 8ruba uziomowg szafy, a druga kolejno ze zworami.

Wynik sprawdzenia pozytywny.

2.11. Sprawdzenie ddpornoéci na zaklécenia impulsowe od strony wejéé
i wyjsé poprzéz kabel rozgatgziacza

3

Opis wykongnia sprawdzenia zawiera p. 2.4.2 n/sprawozdania. Sprawdze-
nie wykonano przy uzyciu klamry pojemnoSciowej /patrz "Uwagi i wnieski
dotyczgce badeh KEM'- zal. 4/. §§<7

2.12. Sprawdzénie poboru mocy za pomocag licznika energii elektrycznej

Sprawdzenie pobdbru mocy za pomocag licznika energii elektrycznej
zg. % p.4 Zmiany i uzupeinienia do projektu ZN wykonano w ramach
badah uzupeiniajgcych zlec. RP52.2, a wynik byt zamieszczony w za-
lgczniku nr 8 do sprawozdania nr rej. 5738.

Pobér mocy wynosit 6,6 kW. °

Wynik sprawdzénia pozytywny.

2.13. Sprawdzénie wytrzymatosci robota na zimno

Sprawdzéenie wytrzymatodci robota na zimno wykonano zg. z p.5"Zmiany
i uzupéinienia ...s.o"s ]

Po prébie wytriymatodti i regeneracji dokonano ogledzin, nasbepnie
dokonano sprawdzehia rezystanéji izolacji oraz sprawdzenia dziatania
robota kompléthnego.

AE
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Podczas ogledzin stwierdzono, pe otwarciu szafy, e nastgpila konden-
sacja pary wodhej na élementach. o duzych gabarytach /duzej pojemnodci
cieplnej/ jakt transformatory sieciowe, diawiki. Aby wyeliminowaé

w/w zjawisko halesy w ZN Séidle okreslié - wydlusyé - czas regeneracji
po tej prdobie, biorjec’ pod uwage fakt, %e sprawdzenie wytrzymatodci na
zimno IRp-60 wykonywané byto po raz pierwsszy.

Sprawdzenie rezystancji izolacji po prébie wytrzymatodci na zimno
Sprawdzénie rezystancji izolacji pozostatych obwodéw sieciéwych wyko~
nand zg. z P. 4.2.3.1.b "Zoiany i uzupeinienia «.e.". Rezystancja
izelacji zostata’ zmikerzoha prébhikiem izolacji o napieciu 500 V po
przygotowaniu szafy jak w p. 2.9 n/sprawozdania.

Stwierdzono), %Ze rezystancja izolacji wieksza jest od 50 M .

Wynik sprawdzenia pozybywny.

Wynik sprawdzehid wybtizymatodci na zimno - pozytywny,

AG
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3, Wykasz badan i uzyskane wyniki

L)
—

Lp.‘bNazwa badania Wynik
1 Ogledziny +
2 1Spr. serwomechanizméw = - 1/
3 |Spr. poziomu emitowanych zakiécenr radioelektrycznych + 2/
4 1Spr. odpornoSci na zaklbécenia elektromagnetyczne +
5 Spr. stato$ci parametréw +
6 1S8pr. odchylenia od linii prostej oraz bigdu zacho=-
wania orientacji narzedzia + 3/
7 18pr. btedu zachowania statego polozenia TCP + 3/
8 |Spr. stopnia ochrony obudowy x 4/
9 1Spr. rezystancji izolacji pozostalych obwodbéw szafy +
10 |Spr. wytrzymazoSci elektrycznej izolacji pozostatych
obwodéw szafy sterownicze] +
11 Spr. odpornoSci na zaklécenia impulsowe od strony
wejsd i wyjsé poprzez kabel rozgateziacza +
12 |Spr. poboru mocy za pomocg licznika energii elektr. +
13 Spr. wytrzymalodci robota na zimno +

+ ’'wynik pozytywny

- wynlk négatywny

1/ oceha badah ujemna z powodu nie osiggania przez o8 & predkosci
maksymalnej, ktérej wartodé jest o ok. 12 % niZsza od predkosci
robota IRb-60.

2/ wynik oteny badania pozytywny dla ukladu sterowania
Przyczyng przekroczenia poziomu napieé zaklbcehr readibdbeléktrycznych
sq ukiady napedowe /p.3 zalgcznik 8 do n/sprawozdania/

3/ wynik pozytywny' - patrz wniosek 2

4/ préba bedizie ' wykohana dla szafy ukiadu sterowania IRp-6.

4+
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Wnioski

Uzyskane wyniki badaf uktadu sterowania robotéw IRp-60 stanowig
podstawe do stwierdzenia, 2e ukitady te speiniajq wymagania projek—
tu znowelizowane] normy zakladowej, oprécz wymagania dotyczacego
wartoSci predkoSci maksymalnej dla osi oL s ktbérej pomierzona
wartodé jest o ok. 12 % mniejsza od wartosci uzyskanej dla robota
IRb-60.

Dla wyjadnienia i wyeliminowania przyczyny tej nieprawidtowosci
nalezy dokonaé sprawdzenia poprawnoSci dziatania programu steruja-
cego dla osi 5

Przépfowadzone badania potwierdzity mozliwodé realizacji przez ro-
bot nowych Funkcji:

- zachowania statego pbtozenia punktu TCP,

-~ ruchir prostoliniowego ze staty orientacja narzedzia.

Wymagania na powyzsze funkcje w zakresie operacji technologicznych
robota beda mogly byé wprowadzone do ZN po przeprowadzeniu badah
na kilku egzemplarzach robotéw IRp.

Ujawnione podczas badaf usterki ukladu sterowania oraz stosunkowo
duza jego awaryjno8é byly spowodowane niskg jakoScig uzytych
elementéw i zespoléw oraz biedami montazu, wynikajgcymi z przesta-
rzatych technologii stosowanych w MERA PIAP w zakresie elektroniki
oraz braku wyposazenia dla kontroli wejSciowej materiatdéw i kompo-
nentéw.
Dla-tego w celu zapewnienia odpowiedniego poziomu jakoSci i nieza-
wodnosci na etapie produkcji ukaddéw sterowania robotéw IRp-60
nalezy:
-~ stosowaé do budowy ukltaddw sterowania elementy i zespoly najwyz-
szej JjakoSei
-~ prowadzié selekcje eleméentdéw handlowych w oparciu o -kontrole
we jSciowg dostaw

- W procesie produkcji stos?waé kontrole miedzyoperacyjng i koficowg
przy uzyciu odpowiednich. urzgdzeha testujgcych.

Opracowana w Instytucie dokumentacja uktadu sterowania robotédw
IRp-60 nadaje sie¢ do uruchomienia produkcji w przedsigbiorstwie
przemysiowym.

A8
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Sprawdkzemie chasd muzmuchi i hamowamia, ool P

C*msg Ymizvzomg,
05 | tp+ th+ | tp- th-
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(2asy Wwymagome oLN
05 | tpt th+ | 4p- th-
| ral [s1 | [57 | [s]
Y| 044:066| 044 +0H |04 +066 | 044+0,4
oL | 098:061 | 038064 |0,012034 | 0,58:0,61
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Sprawdzenie bledu zachowania stafego poezema TCP -~ IRp-60 - pionowo ukosnie

o

Tobl. &
"

fe Pomiar 1 Pomiar 2 Pormiar 3 Poriar 4 Pomiar 5

Cl x|y lz| x|y lz| x|y llz]|x|y|Z|[X]|Yy|?Z
60| 0,00 | 6,00 | 000 |-002 | 044 | 0,00 | 0,00 | 015 |-001 |-001 | 045 |-002 | 0,00 | 045 | 9,00
80l-0,03 |-050 |-079 [-003 |-0,50 |-0,80 [-D10 | -050 [-079 [-040 -043 |-0.80 {-040 |-050 |-0,80
100l 0,25 [-024 |-153|+025(~0,25 |~4,50 | 0,23 |-0.25 {-4,52| 047 |-024 |-4,52 | 016 |-024 |-4,52
1901 0,12 |-008 |-1.86] 012 |-005 |-492 | 042 |-005 |-492] 042 |-005 |-492 | 042 -0,05 *4;32
140]-0,50 |-031 |-007 |-051|-031 |-008 [-0,56 [-0,29 | 001 [-0,54 |~030 | 0,04 [-054 |-030 | 0,04
160 -1.24 |-040 |+472 [-425|~042 [+1,95 [-1,23 [-ou1 [ 182 |-449 |-044 | 4,84 [-1,20 |-0H0 | 4,94
, Pomiar & Pomiar 7 Pomiar 8 Pomiar 3 Pormay 10

60[-001 [ 015 [ 0,00{-003] 046 | 004 [-002 | 046 | 000 000 | 047 | 002 |-004 | 04T | 0,02
80|-040 |-048 |-0,80|-040|-049 [-080 |-040 |-048 [-080 {-040 |-D48 |-080 |-040 |-04T |~080
o0l 047 |-0,22 |-452| 047 (-0,21 |-4,53 | 04T |-021 |-451 | 024 |-0.20 -464 | 022 |-0,21 |[-4,65
120] 005 [-005 [-492] 005[-0,03 |-1,85 | 00¢ [-004 |-495 | 005 |-0,04 |~437 | 006 | 0,00 |-198
140]-05% |-0.29 | 005 |-056 |-028 | 016 |-057 |-0,28 | 046 |-055]-028 | 043 |-055 [0.26 | 048
ﬂ;\ogmzz -041 |{4,85[-426(-039 | 494 |-4,21 |-039 |498 |-423(-038 | 2,08 |-4,25 |-033 | 2,08




TCLL)GLO, l

charalcerystyle

gp/rawdzemiz ‘pradnicy tachometryczrej ooi B

Vobr ut Uppf AW Ut Upp+ AWy
lobr/mind| [V | CmVI} [T} [V] | [mVI| [/]
200 1431 20} 1,04 | 1439 34| 422
hoo | 286 52 1.0H | 2719| 56 | 1,00
600 W31 | 5 | 0,87 Wit | go | 0,96
800 | 5% | 95| 083 | 556 | 410 | 0,99
1000 | 16| 135 | 094 | 696|130 | 0,93
1200 | 864 | 170 |-099 | &33| 160 | 096
1400 |100% | 200 | 099 | 973|190 | 0,98
1600 |41 | 200 | 08% | 4412 | 210 | 0,94
1800 |429% | 220 | 085 | 12,51 | 220 | 0,88
2000 |44M42 | 240 | 083 | 1413 | 260 | 092
2200 |158F | 260 | 082 | 1556 280 | 0,90
2400 | 47,34 | 290 | 084 | 4701 | 315 | 0,92
2600 | 18,80 340 | 090 | 1858 | 360 | 0,97
2800 | 20,30 | 380 | 093 | 20,20 | 4o | 1,09
3000 | 24,90 | 4oo | 092 | 21,70 | 480 | 110
3200 | 2340 500 | 4,08
Uwaga :

‘f— 0Zmacack pomiar  pruy zmiamie Vobr od 0 do max
{—- = =l -l= ~l=  ~l- odmaxdo 0

A0
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Robot

IRb-60

Tabl. 2 7

Predkosc V= 34, Predkosc V=554 Predkos¢ V= 507
U tachopradnic J silnika J silnika ,
Os achoprganicy ‘ _ . Unag;
[v] zmierzone ng. 2 N 2mieraone ng 2N ‘
_ zmiezone | W.g.2 N | J+ - J+ J- J+ 1- I+ 5~ |
P \ .
259 _ |1 — — | 40 |430 — — — — |Fn reony (est 2
0|2 6,5 |485-655 | ! 57?Vmax ,Um / e odeh /gm%
50° — | — | 60 [44,0 — — — | = |odpi 571 50*
. ~~ 7 S v |Rad mieveony jest pyz
L | I55 435+6Ss| 12,0 | (3,2 12,0 | 4,0 42,0 /6,—8 150 | 50 eggomﬂmis qufen u famienia
' | pYzecinnadae 420 leq.
to.s5 3.5
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Zobgcrnik 346

, b
P Protokét nr %% L
———————— OKREGOWY INSPEKTORAT
PANSTWOWA INSPEKCJA RADIOWA Warszawie

Pomiar natezenia pola zaklocei radioelektrycznych

Nazwa urzadzenia Robot przemysiowy

typ IRp-60 nr fabr. .. prototyp S rok. prod. ...
Producent Mera-Piap
Wilasciciel ... Mera~-Piap

Przyrzady pomiarowe:

1 Miernik zaklécen nr fabr, . 747 | Zasilanie

2 et nr fabr. . *| Czestotliwosé pracy
3

4 O fabr. s [,

<} Miejsce pomiaru pomieszczenie producenty

Metoda pomiarowa wg PN 78, T

ols02 ‘ "Moc urzadzenia e

WNIOSKI: Przebadany egzemplarz nie speinia wymagan

normy PN-70/E-06018. .
/patrz protokd:r nr 43a/1/87/

. UWAGI:
dBi Poziom dopuszczalny wg PN 70 —E_ 06018 ‘Iu\(/m
WyniKi pormiaréw
& {10*
-
—1]
C) poziiom| W
- 60 i )
50 n
‘ |
40 A - -;»,-...—101
J — T H
'_7‘ [ = - :
/ Pomiary wykonali:
30 4 - , ’
1 M.Karmanski |
9 Z.Szeliga
0 - Lo
= 3
: ‘ s
0 - R | | .
- g .
- N A aw LA
° Lk 0 o ) A |
v Vs Q O S o ST - e
TEEEORER S UNSREG  mipaat

b.n. 3 zastepczo za kolor zielony

ZGPIT W-w, 2. 1531-84 — 500 &7
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PANSTWOWA INSPEKCJA RADIOWA

PROTOKOL Nr

Warszawie

4y a A1

OKREGOWY INSPEKTORAT

napiecia

Pomiar swiismisepmln zaklocenr radioelektrycznych

. Robot przemyslowy
Nazwa urzadzenia

TRg-60

pfoi}o typ

typ .- oV il =1 o) o S rok prod. ...
Producent Mera-Piap
Wiadciciel .. Mera-Piap
Przyrzady pomiarowe: Zasilanie ...
1Miernik zakibcen ., LMZ-b e
9S8ieé sztuczna typ SMZ=6 . fabr. Czestotliwos§é pracy
S s b 192 ¢ SO nr fabr. ...
CF 4 typ nr fabr. .o
Mies . pomieszczenie producenta
1ejsce porniaru ; iy 1 Moc urzadzenia ...
Metoda pomiarowa wg PN 78 / T . 05502

WNIOSKI:
— normy PNes70/E-06018.

Przebadany egzemplarz nie speinia wymagari

szczegdly na odwrocie!

TeR

wski

ZGPiT W-w, z. 1239-79 — 2.700

. mm e co—— oo — -

k A UWAGI:
dBR,. Poziom dopuszczalny wg PN 79 /E 06018 }JV/‘
Wyniki pomiardw |
460 | 40‘
-
g0 5
) 6o : , - 1
‘g —P poziom W -
1 _J
¥ i 7 ‘
|V 4 \
60 \ - 408
\ | i
' \T - -Pomiary wykonali:
0 : \\ \ — 1 M,Karmanski
A i \
X\_ll AY . 9 Z.Szeliga 14/
o \ o Al
3
T [
\ & 4
3 ) .
V{ a%%%%z?z EH
20 _ [ mgr ini, {so talke
g—. "«g ‘g ~ 0 oL © e ¥ R&a M Hz Data $ ?éb:i .............




Zatgcznik nr 4

Uwagl i'whibski® @8btyehace badehA KEM ukladu sterowahia robota IRp-60

1. W badahiach zak}4calnodci elektromagnetycznej obwoddéw we/wy uzy—
wano w dalszym ciggu Ytak jak przy pierwszych badaniach/ jako urzg-

dzenia sprzg¢gajacego klamry pojemnoSciowej. Wynikato to z braku

zalecanego przez ZN rozgateziacza obw. we/wy.

Uzycie rozgaleziacza wg ZN nie powinno pogorszyé odpornodci po wpro-

wadzeniu kondensatora odsprzegajacego na ztaczu we/wy /D.2./

2. Po pierwszej serii badah wykonanych w marcu przekazano konstrukto-

rom uwagi o niezgodnosciach w montazu szafy robota. Niezgodnosci
zostaty usunig¢te. Nastepnie w ramach badan KEM dokonano odsprzeienia
napigcia obiektowego 24 V na zlgczu wyjsciowym SzR, co podniosko
poziom odpornoSci tych obwoddéw z ponizej 500 V do wiecej niz 1000 V.
Uzyto kondensatora ceramicznego o poj. 47 nF.

3. Badane urzadzenie speinia wymagania na poziom odpornoéci wykonania
W2 /wg PN-86/E-06600/ od strony obwodu sieciowego oraz od strony

obwoddéw interfejsowych we/wy przy wprowadzeniu kondensatora odsprze-

gajgcego 47 nF w obwdd zasilania 24 V, przytaczonego na zigczu we/wy.



Zatacznik 6

N

W trakéie badania. uktadu sterowania IRp-60 wystepily nastgpujace
usterkis

1.

2.

4,

5.
6.

bPodczas realizacji préby stalobei parametréw, po ok. 60 h uszkodze—
niu ulegl blok zasilacza MZ21R - blok zasilacza zostal wymieniony
na nowy

Wymiana piyty MZ-70 ~ zasilacza rezolwerdw

Przyczyng kolejnej ztej pracy uktadu sterowania bylo wysuwanie sie
ukladdéw scalonych z podstewek oraz poluzowanie - wysunigcie piyt

z prowadnic i zlgczy - piyby nie byly zamocowane wkrgtami. Objawem
ztej pracy byt ciggle wySwietlany biad nr 29 i 30, ktérego nie
mozha bylo skasowaé. Po docisdnigeiu piyt lub ukiaddéw scalonyeh
uklad sbterowania pracowal. prawidlowo.

Naprawa sterownika mocy MAK-1 osi ‘P - wynmieniono potencjometr
Usuni€to zwarcia w obwodzie PK-01

Naprawa 2 szt. kabli wstgzkowych - wysuniecie zlacza

Wysej wymienione usterki wystgpily podczas sprawdzania staloSci para-
metréw.

7.

8.

9.

10.}

Podczas wykonywania dalszych sprawdzefi robot zmienial pozycje
poprzednio zaprogramowang. Przyczyng ziej pracy byia przerwa w ka-
blu fgczacym uzwojenia wyjSciowe rezolwera osi £ ze zlgczem
ZR1X14 /w czeéci manipulacyjnej/ - zaszla koniecznodé wymiany kabla
Wystgpila zla prata joysticka - po zdemontowaniu stwierdzono
rozgigcie krzykaka i spowodowany tym obrét drazka z krzyzaku
Wymiana MAK-1A i dlawika osi € w ukladzie sterownikéw mocy
Uszkodzeniut ulegly: potencjometr CW -5-14 10 k¥ , transoptor
CNMP-63,  tktady scalone UCY 7851 i K155AW8.

B



Zalaczﬁik 7

Spré%dz;nie poréwnawcze ukiadu sterowania IRDb-60

Z pfzeprcwadzonych sprawdzeh poréwnawczych uktadu sterowania IRb-60

wynika , ze:

- dla osi ¢ uzyskano czas rozruchu zgodny z wymaganiemi ZN oraz
podobng do ukiasdu sterowania IRp-60 niesymetrie czaséw w kierunku
dodatnim i ujemnym

~ dla osi ¢f zmierzona warto$é napigcia prgdnicy jest zgodna z wy-
maganiami projektu znowelizowanej ZN. Czas rozruchu w kierunku do-
datnim dle Vmax jest za krétki. Ponownie stwierdzone przekroczone
warto8ci prgdu silnika dla 5 % i 50 % predkoSci maksymalnej w kie-
runku ujemnym,
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PANSTWOWA INSPEKCIA RADIOWA ' yorszawie )
. napiecia -
Pomiar metgienissmedn zakloced radioelektrycznych
Nazwa urzadzenia . Robot przemysiowy. .- ,
typ ... EBP=00. . ... ... ".nrfabr. .. DeBe... e ... rok. prod. .1987.
Producent MERA"P IAP ........
Wiasciciel . JeWe. .o _
Przyrizady l?omiarowe: ) . Zasilanie 3x220 V )
Miernik. zakldcen..... typ IMZ=k . nr fabr. ...1108..
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Zatacznik B
Sprawdzenia dodatkowe ukladéw sterowania IRp-60, TRb~60

1. Sprawdzenie charakterystyki prgdnicy tachometrycznej osi ®

Badanie pradnicy tachometrycznej osi © przeprowadzono w celu wy-
jaénienla brzyczyny zawyzonej wartosSci napiecia tej pradnicy, podczas
sprawdzénia po prébie statobci paramet#éw robota IRpy60.

Sprawdzenie charakterystyki pradnicy tachometrycznej wykonano po
uprzednim wymontowaniu zespotu napedowego osi © z robota IRp—éO i
podigczeniu do zasilacza o regulowanej wartodci napigcia wyjsciowego.
Mierzac predkosé obrobtowa zespolu napSdowego za pomocg multitacho-
metrl, sprawdzono wartosé napiecia stalego indukowanego w pradnicy

w zalbznoBci od predkoéci obrotowej U = f£/Vobr/. Sprawdzono réwniez
pulsacje napigcia indukowanego w pradnicy

U
AWlZ]= 514 1007

Wyniki pomiaréw zawiera tabela nr 1 zakl. 8.

Wedlug danych Instytutu Elektrotechniki dotyczacych pradnicy tacho-
metrycznéj PAT062-07R stata napigciowa tej pradnicy l(g 6v/1000 ;2;
+10 %, a pulsacja napigcia AW = 1 %.

Na podstawie wynikéw pomiaréw stwierdza sie, Ze stala napieciowa
badanej pradnicy wynosi 7,2 V / 1000 ggi i przekracza o +10 %
zaktadang przez producenta telerancje. Pulsacja napigcia indukowane-
go w pradnicy nie przekracza 1 % w zakresie od 400 do 2600 obr/min.
Uzyskane wyniki badan potwierdzily siusznodé przypuszczenia

/DP.2.5 n/sprawozdania/, ze prazyczyna przekroczenia wartoscl napigeia
pradnicy tachometrycznej w osi © -jest zla jej charakterystyka.

2., Sprawdzenis czaséw rozruchu i hemowania osi ¢ id

Badania przeprowadzono w celu wyjasnienia przyczyn zbyt krétkiego
czasu rozruchu w kierunku dodatnim osi Cb oraz krdétszych czasdw
rozruchu i hamowania od warto$ci wymaganych ZN dla osi L , uzyska-
nych podczas sprawdzenia serwomechanizméw wykonanego w ramach badah
uktadu sterowania robota IRp-60.

Powtérne sprewdzenie czasbédw rozruchu i hamowania wykonano po regula~
cji sterownikéw mocy osi ¢ i d przez konstruktordéw z OAE.
Wyniki pomiaréw podano w tabeli nr 2 zat. nr 8, a przebiegi napieé

b



e

pradnic tachomebtrycznych stanowig zalgczniki nr 8/1, 8/2.

Na podstawie wynikéw pomiardéw stwierdza sie, 2e czas rozruchu tp

w kierunku dodatnim osi q> zwigkszyt sie o 80 ms i speinia wymaga-
nia ZN, natomiast czasy rozruchu i hamowania osi d w- dalszym ciggu
8g zbyt krétkie i nie spelniajg wymagair ZN. Przyczyng zbyt krétkich
czadéw rozruchu i hamowania dla osi Jest nieosigganie przez te
o5 wymaganej wartoSci predkodci maksymalnej. Pomierzona wartodé
predko$ci maksymalnej /p.2.2.1 n/sprawozdania/ jest o ok, 12 %
mniejszg od wartosci predkodci maksymalnej robota IRb-60. Z uwagi
na to, 2e poprzez regulacje sterownika mocy osi d nie udato sie
uzyskaé wyzszej predkoSci proponuje sie sprawdzenie poprawnodci
dziatania programu sterujgcego tej osi.

3, Sprawdzenie poréwnawcze poziomu emitowanych zakibéceh radioelektry-
cznych

Badania poréwnaweze przeprowadzone z ukladem sterowania robota IRb—60
i tg sama czefcig manipulacyjng wskazujg, %e powodem przekroczenia
poziomu napigé zakiécen radioelektrycznych sg uktady napedowe
/uktady napedowe tj. silniki + sterowniki mocy sg w obu .robotach
IRp-60 i IRb-60 identyczne/. Po wylgczeniu zasilania ukladéw nape-
dowych poziom zaklécef dla robota IRb-60 spadl do ok. 60 dB.
Zalecenia obnizenia poziomu zakléceh zostaly przekazane do konstruk-
tora i producenta uktadéw napedewych robotéw IRb-60 i IRp-60,

tj. do Instybutu Elektrotechniki,
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