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1. ?rzedmiot i zakres baden
Badaniom poddane zostaiy 2 szt. przekiadni falowyeh nr nr 001 i
005 zamontowane w robocie IRb nr fabr. 5/79 /bedgcym na wyposazeniu
OAR/ wiosiéch V - przekiadnia nr 005 i t - przekladnia nr 001.
Zakres badath uzgodniony z OAR i WT-DW:
A, Badani§ wstepne /przekiadnie oryginalne i wykonane przez DW/
dla osi'V i ¢
-~ spr. serwomechanizméw
- " powbarzalno$ci pozycjonowania
- " ‘gztywnoci
B. Préba 1000' godzinhej pracy /przekiadnie wykonane przez DW/
C. Badania koficowe /dla przekiadni wykonanej przez DW/ dla osi V i &
- spr. serwomechanizméw ' ‘
- "  powtarzalnoSci pozyecjonowania
- ®  sztywnobei.

2. Wyniki badap
2.1. Sprawdzenie wstepne
2.1.1. Sprawdzenie serwomechghizméw

Badania serwomechanizméw wykonano zg. z p. 4.2 ZN-82/MERA-018/225
dla osi V i t rejestrujagc przebieg"n§piecia pradnicy tachometrycznej
podczas pracy w reézimie AUTO robota nieobcigzonego.

Robot byl tak zaprogramowany aby pomiary dla poszczegblnych osi odby
waly si¢ przy powtarzalnych ruchsdch tej osi w kierunku dodatnim

i ujemnym w caiym zakresie z maksymalng predkoScig. Z uzyskanych
wykreséw okreSlono czasy przyspieszel i opéinied oraz przeregulowa-
nia predkoSci.

2.1.1.1. Sprawdzenie maksymalnych predko$ci robota

Warto8é¢ maksymalnej predkoSci okreélono dla osi V i t dla robota
-nieobecigzonego metoda bezpoSrednig zg. z p. 4.2.8.1 ZN.
Wyniki podano ponizej:

o t - 108%s 108%/s wg ZN 115%s
08 V - 192%5 193%s wg ZN 195%s
pomigr s
tensemt 2°T Bonbn eton

przektadni  przekiadni
PredkoSci sa zgodne z wymaganiami ZN.
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2.1.1.2, Sprawdzenie przyspieszen 1 opbézZnien

Sprawdzenie wykonano zg. z D. 4.2.8.3 zN.

Z zarejestrowanych wykreséw przebiegbdw napiecia prgdnicy tachome-

trycznej odczytano dla osi V i &: '

a/ czas, po uplywie ktérego napigcie prgdnicy tachometrycznej osigga
63 % wartosci napiecia w stanie ustalonym od momentu rozpoczecia
ruchu /tp/

b/ czas, po uplywie ktérego napiecie pradnicy tachometrycznej osig-
ga warto8é 37 % wartoSci napigcia w stanie ustalonym od momentu
rozpocz@cia hamowania /th/.

Warto8ci czasdéw tp i th przedstawiono ponizej:

- pomiar tp i th przed wymiang przekiadni

08 & tp /8/ +0,078; =0,079 th /s/ +0,148; =0,142

o5 V +0,091; -0,089 +0,142; -0,143
- pomiar tp 1 th po wymianie przekiadnl '

ot b tp /s/ +0,081; -=0,080 th /s/ +0,145; -0,143

o5 V +0,090; -0,089 +0,143; -0,142

Czasy sg zgodne z wymaganiami ZN.

2.1.1.3., Sprawdzenie maksymalnego przeregulowania predkosSci

Sprawdzenie wykonano zg. 2z D. 4.2.8.2 ZN okreslajac wartodé maksy-
malnego przeregulowania z wykreséw przebiegh napieé pradnicy tacho-
metrycznej. Nie stwierdzono przeregulowania predkosci zaréwno dla

robota z przekiadniami oryginalnymi jak i 2z przektadniami wykonanymi
przez DW.

2.,1.2. Sprawdzenie sztywnosci

Sprawdzenie wykonano obcigzajgc w dodatnim i ujemnym kierunku osie
robota momentem o wartoSci od zera do maksymalnego.

Do pomiaru zmiany potozenia osi robota /odéhylenie od potozenia przy
obcigzeniu zerowym/ uzyto czujnikéw zegarowych o zakresie 10 mm i
dziatce elementdrnej 0,01 mm. Pomiary wykonano trzykrotnie dla kas-
dej osi.

Wyniki pomiaréw dla poszczegbdlnych osi podano w tabelach 1-8.
Zestawienie &rednich wartoSci przesuniegé /sztywnoéci/‘podano w ta-

beli 9.
1
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Prazyjete oznaczénia w tabelach:

M - /Nm/ -~ moment obcigzajgcy robota

31’2’3 /mmiré&] - pomierzone wartoéci przesunigéd
B&r - /im,rad/ - Srednia warto8é przesunigé.

2.1.3. Sprawdzenie powtarzalno&ci pozycjonowania

Badanie wykonano zgodnie z p. 4.2.10 ZN.

Srednia predkosé ruchu wynosila 75 % a predko$é najazdu na punks
pomiarey 1,3 % predkoSci maksymalnej. Robot obcigzony by
cigzarem 6 kg, a pomiary dokiadnoSci pozycjonowania wykonywano przy
uzyciu czujnika zegarowego o zakresie 110 mm i dziaice elementarne]
0,01 mm,

Pomiary wykonane dla 120 cykli liczac od rozpoczgcia pracy robota,
tj. przez 12 h /czas 1 cyklu 6 min/,

Wyniki pomiaréw podano w tabeli nr 10-15.

Powtarzalnoéé pozycjonowania nie przekracza dopuszczalnej wartobci
+0,2 mm.

2.2. Préba 1000godzinna

Robat obcigZzony clezarem..6 kg poddano pracy w rezimie AUTO w ruchu

ciggiym, przy czym program jeki realizowa% zawieraX nastepujace

czynnodscis

- praca robota we wszystkich osiach

- praca w osi V i1 t z predkoScig maksymalng 100 % w pelnym zakresie
oraz wykonywana w obu osiach réwnoczesnie '

Taki program zapewhial mak3ymslne obcigzenie badanych przektadni

zainstalowanych w osiach ¥ i t.

W trakcie badai po 151 h nastgpiZo uszkodzenie przekiadni nr 001

w o8i t /Sciecie dna w kole elastycznym/.

W miejsce uszkodzonej przektadni zalozono przekladnie oryginalng

i badania kontynuowano. %gczny czas pracy robota /przekiadni w osi V/

wyniést 1000 h /wynikal z terminu zwrotu robota do OAR/.

2.3. Sprawdzenie  kodcowe

Sprawdzénia kohAcowe obejmewaiy pomiary wykonane zg. z p.2.1 n/spra-
wozdania tylko dla osi V.

Wyniki pomiardw zestawiond yw tabelach:

5
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-~ sprawdzenie sztywnodci - tabela 16 i 17
- powbarzalno$§é pozycjonowania - tabela 18.
Pomiar maksymalneéj predkodci roboba w osi V: +192°[§
Sprawdzenie przyspieszenia i opbdsnienia +tp /s/: +0,09ﬂ; -0,090
' ' th /s/: +0,142;. "-0,141
Sprawdzenie maksymalnego przeregulowania: nie stwierdzono.

3. Oméwienie wynikéw badan

Z przeprowadzonych badafr wynika, ze:

- 2 dwéch badanych przekiadni jedna zamontowana w osi V przepraco-
wala 1000 h i nie ulega uszkodzeniu, a druga zamontowang w esi b
przepracowala 151 h

-~ przekladnie zapewniajg zgodnoSé z wymaganiami ZN w zakresie
sprawdzehi serwomechanizméw, sztywnoSci oraz powtarzalnodci pozy-
¢ jonowania.

4, Zalecenia

Celowe jest dalsze prowadzdnie badanias przekiladni 005 w robocie
dla yzyskania dalszych informacji o Jjej trwalodci.
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Sprawdzenie sztywnosci osi + 0°+"

Robot IRY -¢ pvzed Lgmians, ()vzeuao’vﬁ {ZQ(OUC(

Tab. 1

ol M |B, 8,8, | G | B 8, Bsr | Bsr
- Nm 'mm rod- 0%} mm md-faﬂ mm rawfo* mm nad 107
A1 op0 | 9o0f0o0o.]0wo § 000 G0 |00 | 000 | 000
2| 300 | o%0]281 [oas {333 400 [351 | 082 |223
3 | 1500 | 93 foys | 555 fouy | 55 a1 | 558 [ass
Wl 2950 | 9,60 33,68 |35 [33,58 | 9,30 [32,63 | 849 33,20
S| 1500 | 630 [2351 1610 [23,51] 645 12956 | 6,64 23,49
6| 00 [482|638 |485| 649|430 |536] 413 | 628
3| 000 040035000 | 000|000]000] 003 | 040
t 0%~
ol M |8, (8|8 |8, |8, |8 | Bsr | Bsr
- Nm mm |rad®°| mm rad | mm | rod®| mm rad 10>
A1l 0,00 900 00910600 [900 000 | 900 | oo | 000
21 300 [405]368 056 |35T |085 [35% ] 059 |3u¥
3 4500 | 4,98 1347 [ L35 (41357 | S00 [35Y | w3% [MTAT
412350 | 8u5 (2365 | BH2 2954 | §u2 (2354 ] guy [29,58
S| AS00 | 543 [1905] 542 149,02 | 545 4912 | 543 [49,05
G| 200 |46 | ot {445 | u0n |42 | um | 449 | 447
T 000 [roos| 047 fooy | oty 10,04 | o O\OH' QL




‘ . Tab. 2
Sprawdzenie sztywnosci osi t+457-"
Robot (Rl -6 preed wywiaug, pvelladw Ralovey
Lol M |By |B,|B, |8, |8 |8; | Bsr |8Bs
- Nm mm ra'd-fo’gh men \roa- 16| mm o 107 mm o 107
1| oo | go0|000. 000 000|900 |aoo | oo | oo
21 300 |09 [281 Jovs | 263|088 [303 | 084 | 2,80
314500 | 5090 [1736 | 545 [1800 523 |18y | 520 [41824
412950 | 850 12982 1842 |2954 1845 [2965] 86 29,68
514500 | 5%6 [2021 567 [4952 | 580 |2055] 534 120,44
6| 300 A28 | 449 143% | 48 [ AHO | 491 A5 | 4y
71 000 |at0{035|005| 017|000 | 0,00 6.05 | 047
L ~459+"
ip M 5, '3, B, Bg B, B, Bsr Bsr
- Nm mm radt0’| min  rad-18°| mm AT raci-16°
A Q00 |600000]0G00 10,00 {000 | 000 000 | Q00
21 300 |ouy [454 | ouo (464 [oys |46 | Oy | A6
314500 |4y Msw|ubo M6y faus st | yug (4532
H1 2950 %20 2561|348 2621 1,50(2 624 F4Y |2 6,07
51 4500 | 545 1907|530 (18,60 | 50 118,60] 525 [41842
61 300 453 553445 | 509 |ant | 6ol 443 | 502
T1 000 }005]04% 000|000 |04 ] 603 0,02 | 007

H




Robot 1RG pveed inymiang,  preelciadn ga\oue

Tab, 3
Spra wdzenie szbywnosci osi V-7 plosenie "

Lo M 8, | 8, B, B, 33 83 Bsr | Bsr
-1 Nm mm Nrad 16 mm  Nroa it mn | raa- 0% inm o 107
Al 000 000 0001 000y 0001 OO0 | Q00| oo | oo
21 200 | 05544001 0uo {800 | oug | 840 | o4 | 220
3400 | 290 5600] 2,5 |5ag0] 2,60 |52.00 2,65 [53100
412000 | 490 [9800] 4,80 [96,00] 4,30 [9600] 4,83 |96,60
514000 | 320 [6400] 3,00 6000 345 |6300] 3,22 | 6440
Gl 2,00 |A05[2400f 080[1600f 0%5]4500] 0,8% |A4%u0
T1 000 |025] 500f 000] 000| 045 200f 043 | 2,60
V - L polozente —
loff M 8,88 |8, |8, |5 | Bsr|Bsr
| Nm | mm et mn Vet mm | codto| e | i
A1 000 | aoo| aoo| 0oo|000 | 000\ gool 00 | §oo
2| 2,00 | 035|4500] 0,60 2,001 0,50 {40001 0,62 142,40
314000 | 243 |4%,60] 2,10 [4200f 242 |4240] 2,22 4440
412000 |463[92,60 426 | 85,20 4,50 |8600| 440 | 8800
514000 | 232 |5440] 2,30 | 5400| 2.80 [5¢,00] 2,FY | 54,80
61 2,00 | 4452300 0,84 1630|086 [4120] 0,95 [419100
71 000 |ouo| 800|010} 200]000 | 000| ont .E’ﬂ-t




Sprawdzenie sztywnosci asi V-7

Tab. 4

fo‘/zeén}e,, +!
Robot IRb -6 Przed WyMiang preeﬂadni goluhle[
Lol M (B, |8, |8, |6, |8 |8 | Bsr | Bsr
-1 Nm ;nm ro'd'fdﬁ mm  \roadd| mm | raa 0| mm v 107
411 0,00 0,00 | 0,00.1 0,004 0,001 0.00( 00| HLO | §,00
21 A0 | 027 |50 O;ﬂHEAO 025 | 500 026 | 520
3| 700|438 [3960[465 {330 |4.60 [3200] 474 |34,80
i w00 |3230 | 6600 235 59001 345 6300 313 | 62,60
51 T.00 ]2.00[4009]490 [2800]430 [3g00] 1,93 |33,60
6 440|095 |4%00] 045 | 00| out | 40| 0,59 [#M, 80
71 000 [055[-F00f 0oz | 004 | 6oz | 004 |-040 |-200
\/-"_/:/’Po//;)z'cm;ff .
{p M 8, | 8, B. 33 B, B, Bsr | Bsr
- | Nm mm  \rad10® mm rad-10°) mm rod 0| mm | o 16°
41 poo | 000 goo|o00] 000000 600] 000 | 6oo
21 440 0,23 | 460 0,20 4,00 0,20 | 400 0:21 4,20
31 100 | A50 (2600|446 |2320] 448 [2360) 124 24,20
4100 (250 [5000] 2% [46:00] 230 {46,00] 2,33 4T 40
51 700 [450 |agoo| 440 [2800] 440 [2800] 443 |28 6o
Gl 440 1050 4000 0,55 | 4,001 035 [H,00] 040 | 8,00
71 0,00 o020 |-400] 0,00 { 000 | 000 | 000 [-0,07 ~ 440 |




W i
| f‘ab. 5
o Sprawdzente *‘Zf‘{jéf nasci gsi € 0°, wé
Robo’r [Rb-6 o Wym mﬂe vzélelad \o N
po Wymian p advi {alovy "
tef I 8, 5; By By | Ber | B
- W/Ym - rad 0% mm rad 40 mm | radid0®| mm 1ol ‘:'/10‘3
A 000 0100. 0,00 000 | 800| 0,00 | 009
2| 300 ,133% | 0,99 03% | 340 | 094 | 33d
3 1600 1733 | 4395 HON 1135] 4,94 4?.3&.
4] 25150 - | 860 3047 | 866 836 (30 | 8,67 30,42f
51 4500 | 56014365 | 5574 2044 | 565/1362 | 566 49,88 |
61 300 | 450) 526 [ 4% | 4¥1] 4,50] 526 | 445 | 5,09 |
¥ ‘
Y1 000 -031 |00y +0.03) 049 |-004  |-0,03]
t.0°,~
() 7 518 8 |8, | 84r 53’
- Nim Fad—iﬁ—g mm lmm In aa"vfﬁﬂ mmn. rad- /0‘3
A1 600 0100 | 0,00 00 | 0,00 0,00 0/@(2.
21 300 |085 |33 | OF 305 | 089|342 | 000 | 3,46]
3| 4500 1949 | 492 e {1681 | 4.8y |46,9%]
4] 2350 | 835 |2930] S04 |2821| 8os 2824 ga5 | 25,60
514500 | 525 1837 520 4B ke| 520 182 | 5,07 [48,43)
6| 3,00 G| 446 HZO B2 424 | 4,35
't 000 ¢ -055 +0,02 +0.06 | 024 ~002 |~0,07}
1

d
T
;3
i
- .
'13
H
" 3
it *
|



%prawdzem@ szfgwroscz asi T +45°,
Robot 1R6~6 po dymianie, p\?e\u ao\vugaiwq

Vea 2 18, ;& B, |8, |8, |8, | Ber

/Vl’ﬂ mm fUa‘75 mp rod'fo'g mm rad/753 mm

0,00 090 10:00.1 600§ 000 | 500 | 000 | 000

300 1400 {351 10901346095 |33 | 035

23,50 | $50 12992 | 843 |286%| §06 126,28 524

1
2
345100 | 486 105 | 49y 14690 | 490 h1ag | 48t
Y
5

4500 | 584 12049 550°{1930| 5,27 [4849 554

300 | 484 | 646|420 | bt | 430 [4,5¢] s

#1000 |-025}1086 10081028 -084|-0,14]-0,12

t - 4 5 ° aj"","
! Nm mim g #° mm \rad A5 mm rod 10 mms

000 | oo | 099] Q00§ 000 | 000 | oo | 000

300 | 091343 070 246 | 020|281 | 0s0

AB00 |43 14512 | 125 4491 | 420 Wity | 1,25

15100 | 480 11%13 | 483 116,95 | 462 1624 | 43

390 | 435 | ury | A32] 463 | 422] 4,28] 10

A

2

3

412950 | F40 (2596 740 [2491] T2012526] 9,23
= ;

6|

+

000 ~029]-030/~005}- 0% |-004 Fota | 040




' ) Tab, }&ﬂ
Sprawdzenie sztywnosci asi V-1 polozenie +'
Rlo ~( ane  pvzeldladn Pologe !
, Robot | ‘ol b po uc/m(qvui ‘(Dv tQQol vy ;;:
| ' !
,é‘ﬁ M f:;rf g-g 531 Bg Bg 83 BS/T g-srf“
- Vi | :735:7 f‘afd'fo"j2 e ‘ i ;‘a</170~3 mm mdl;’g:'g
4] 000 |00 | 400 | 600§ 000 [poo [moo | poo | aoe
121 200|050 H009 | 05011000 | 0,50 [10,00 | 050 A0:00
3| 4000 | 2565 5400|255 |51,00| 2,55 [5100] 2,55 (51,00
4 | 2000 | 430 980014809600 | 190 [3800| 4,87 |3%.40
51 4000 | 350 [T000] 2,30 | 5800] 395 |5900] 247 62,40
|64 200 | aso 1800 080 |4600) 80 |1600| 0,83 | 6,60
T 000 1-008 |-1,60]-005 -4,00{ 0,00 000-0.04 |-0,8Q
V~T polocenie o~
- T R 3
b 118 8|8 |8|8 |8 | 8u|Bsr
—- /\/m /?;;n i‘a&’-ﬁ?g mm raafﬁ} mm rod'fog nm !‘ad}QJ§
41 000 .| voo| o0 | doo| ave | oo | goo| 000 | 909
(21 200 | 0% |300] g42 | 849 o2 840 | 043 |66
314000 | 210 [42.00) 2,06 |14,20] 200 [a200 | 2,08 [H,G0
112000 1330 3809198 | Y340 | 380 76,00 5,89 |13,g0!
514000 | 257 5110] 2,47 [4810]237 ywkol 247 |4840
01,200 | 0841600044680 0:80 |4600] 0,83 | 4560
71000 fod | 3601022 w0002 | 040] 004 | 290
: : ity
| 0




” | rab 8
Sprawdzenie sz ztywnosci osi V-T pdlosenie it
Robot IRb=6 po Wmname pvze(dadm Fqloue E}I

. g . o

l P8, | 8,8, B, |8, |8, | Ber B3
~ | Nm | mm a8 o Voot mm | raa 1Y mm md”}féa
1| 000 | 000 | 000|900 | aoo| aoo | ago | oo | gap
(211180 | 027|540 021 F'ul0| 020 | 4i00| 023 | 466
3| h00 | 4% |3400] A4 2800 440 |2800| 4,50 |30,09
| 400|353 16669 290 [5800| 236 [5700] 3,03 |60160

51 100 . | 2,00{4000{ 4,55 |34,00{ 460 122,00 192 . ’511‘}5%) |

6| M0 | 03014%00) 047 | 940] 0,35 | 60| 0,5 | kg
(71 000 | 00| §00}-a05 [-400] 0,00 | 00| 012 .40
VT 0 pOToi@\/lie ’ . M

. ks
) Mt 18, |8 B, 18,8 |8 | Bur 35”
- Nm | :g?m rad 8| mm ‘raafﬁ} pom | radts o md-/fc?"?
11 000 | 900} 000 | 000} owo | 400 | a0 | goo | wog!
21 4140 024 182010990 | 4,00 019 5,80 0,20 %dpf
51 H00 | 422 13440 422 |40 | 423 |2460| 422 |2u40
414400 | 25015000} 245 |4400] 245 |4%60] 246 |49,
51 00 | 44012800447 |2 90| 445 |2300] 4,44 9&@0
6| M0 | 085 | 9001040 | §o0| 038 | H60| 04t | 820
71000 [00% - 440 000 Yoo | 0100 G00[-0.02 949
; . '

i

-u 7




Bodanie gvzciJadmrgf’c}iowej procueci

Tah. 9

Robot IRb-¢
Pr’zem/ffSZCzen/‘O/ N (\fﬂd A0 -3 )
4 0%t 0° .
Y d . Lt Tad. . Z
Obcigzenie u};ligﬁgq;vepcﬁadm po uymianie pzehldchn ug 2N
vt " ot ) = n+" 7 u——"
A0k | 3,23 | 3u% | 330 | 346 | 400 | 4,00
100/, 133,30 2958 [3042 |28,60 |3300 |3200
| 05t +45°
W #\3 i —- b ‘f! W =-‘ () ~-\-i A A__q
40}, 280 | — | 333 | ——| 400
100 | — |2968 | — 2891 | — | 3000
- st-45%
_ L x! % - .t — \ -\—» —
1061 464 | — | 284 | — | k0O | —
400], | 2607 | — 2537 | — | 2800 | —
03V ~ T polozenie
W\ *’(“,j AN ~“ \\ “\"“ W\ _ll W ‘\’u \ __“
10/, | 920 [1240 [4000 | 860 |4800 | 410,00
100, | 96,60 {8800 |9740 |FH80 |70,00 |70,00
| 05V — I polozevig
i o W = i ! o -
104 | 520 | 420 | 460 | 100 |4500 |4500
007, | 6260 |4740 |6060 | 4320 |60,00 |60,00

A



Robot IRb-6 praeol m/m}ang przek%oln{ vfd}owef

Spr. portarzalnosc pozycjononania 051 t 1V 10

Lo | 0sv | 08t | Lp| Osv 0s
1 2 3 1 2 3
11 000 | 000 |25| 024 |-047
2| 006 |-007 26| 023 |-0AT
3| 040 |-009 |27| 043 |-049
y 1 045 |-0,08 28 | 0,22 |-0,18
51 012 - 0,40 29 | 0,241 -018
6| 04t |-009 |30 | 024 |-048
71 045 |-040 M| 022 |-048
8 016 - 0,41 32 | 023 - 041
9 | 042 |-0,42 33 | 022 |-048
10 | 046  |-04y 33 | 022 |-047
141 018 |-04y4 35 | 023 |-0/8
12 1 020 |-045% 36 | 023 |-047
13 | 022 |-045 37 | 024 |-048
1| 022  [-016 38| 022 |-047
15| 022 |~046 | 33| 025 |-018
16 | 022 |-046 |0 | o2y |-0A7
17| 022 |-04T | W | 023 |-04T
18 | 022 |- 04T 42| 021 |~ 018
18| 02% |~04T |43 022 |-019
20| 022 |-04T w4 | 023> |-048
2 | 024 |-016 45 | 023 |-048
22 | 021 |- 0AT 46 | 022 |-04%
23 | 020 |- 046 47 | 022 |-048
| o2t |-om |usl| o2s |-o A




Tab. 1

1 2 3 4 2 3
yo | 0,23 |-045 77| 046 |- 0,20
50 | 0,214 |-0,16 78 | 043 |- 0,19
54 | 0,23 |-045 79| 047 [-020
52 | 023 |-047 80 | 0,19 |-10.20
55 | 0,21 |-0,15 84 | 0,48 |~0AT
sy | 023 |-045 g2 | 0419 |-D,20
5h pracy 55 | 022 |- 04T 83 | 0418 |-0,20
,. 56 | 022 |-046 84 | 0415 |[-0,20
57 1 021 |-0A47 85 | 0,17 |-0,20
58 | 022 |-047 8% | 045 [-0,20
58 | 023 ~ 017 87 | 017 -019
60 | 02% |[-016 88 | 0417 |- 018
61 | 023 |-045 88 | 017 |- 048
62 | 022 |-047 % | 047 |-048
63 | 023 [-010 %4 | 046 |-020
B4 | 024  |-049 % | 018 |-049
65 | 022 |-048 93 | 047 |- 049
66 | 020 |- 049 % | 046 - 0,18
67T | 021 |- 0,20 5| 046 [-019
68 | 020 |-019 % | 045 |-0419
63 | 020 |-048 97| 0415 |- 049
70| 019 |-049 98 | 0413 |-0,20
| 020 |-0,20. 93 | 043 -048
7L | 020 |-020 |[400| 043 |-048
| 018 |-048  [404] 043  |-020
| 049  |-0,20 1021 015 |-0,20
| 020 |-049 103 045 |-0,20
176 0lb  -Dib A4 o047 -049

it



7 2 3
105 045 ~ 018
106 | 045 - 0,19
107 | 045 - 0,20
408 0,46 - 0,20
4109 0,16 ~ 019
110 | 046 |-0,18
11| o046 |-0,49
142 | 010 |- 0,20
113 | o1y |-022
.1 045 |-021
115 | 045 |-048
116 | 015 |-0,20
M7 | 046 |-Q18
118 | 04 |-018
13 | A4 |- 0AT
120 | 0% |-049

Tab. 19



Robot IRb-6 po wymianie przekfadn falonle/‘ 7ab.13
Spr. powtarzalnosci pozycjononania osit ¢V
1 | ’ [ 1
Lp| 05V Dst Le| DsV Os t
7 2 3 7 z 3
41 000 | po0 | 25| 004 | -002
2 | -0,06 | 009 |26 000 |-003
31 -004 | 006 |27 004 |-0,002
4| -0,05 0,08 | 28 0,01 0,00
51 -002 | 003 23| 600 0,00
6 | ~0,05 | 004 30| 000 |-1p02
71 <005 | 004 31| 004 0,01
§ | <002 | 002 |32 |-001 0,00
3 | -004 002 33| 000 0,04
0| -002 | 004 |3 | 00/ 0,04
14| ~003 00y {35 002 0,04
12 | -0,04 004 {36 0,00 0,00
31 000 | 002 |37 | 0,00 0,09
A | ~0,02 002 |38| 000 0,09
5| <002 | 001 |39]-004 0,09
16 | -0,04 004 |40 | 0,02 00
17| 0,00 | -004 |41 |-0,01 0,09
18| 001 | -00% |42 |-004 0,08
8 | 000 [ -Q01 | 43| 001 0,07
20 |~ 0,05 | -004 |44 000 0,07
20 | <002 | -002 | 45| 100 0,04
22 | -0,03 | ~00% |4 | 0,0 0,04
23 | 000 | -005 | 4T | 0,0 0,04
24 1 002 ' ~00> 148! 00 004 ./

iy



1 2 3 1 2 3
49 1 000 000 |3 | 004 0,04
50| 0,04 | 003 11| 0,04 0,04
51 0,01 0,00 |78 0,02 | -0,04
521 0,00 0,03 Y3 004 | -004
b3 0,02 004 | 80 0,04 0,04
5y 0,00 005 |84 |~004 | -001
b5 0,04 0,05 | 82 0,00 | ~9,02
56 0,00 003 | 8% 0,00 | —0,02
57 0,00 0,02 | 84 004 | -0,04
58 0,0/ 0,02 | 85 0,00 | -002
59 0,00 002 | 86 000 | —0,04
60 | 0,00 000 |87 | 004 |-0904
61 | - 0,04 005 | 88 000 | -0,02
62 | 0009 00% |83 | —004 | 0,00
63 0,04 0,04 |30 000 |~0,04
64 0,04 0,04 | 94 0,04 0,00
65 0,02 002 |32 000 |- 0,04
6 | 0,00 004 |93 ] -002 |-002
67 0,02 003 | 84 0,04 0,00
68 0,04 0,05 |95 002 | ~0,04
69 0,04 004 |86 | —001 0,09
70 | 0,02 00% |97 | 000 | 0,01
™ | 0,01 004 |98 | -qof | 001
72 0,02 0,0% |99 0,01 0,00
73 0,04 002 [Meo 000 | -003
74 0102 002 40/ 0,00 | -~ 0
| 0,0 0,03 00 | —00%

402




4 A 3
103 000 ~Q02
104|004 | -002
105 004 | 00
106| - 0,04 | -0,02
107| - 0,04 | 004
108 004 | 0,0/
409 0,00 O[OO
440 000 004
144 0,04 0,00
M2 | Qo4 | -0
13 0,00 | -002
M| 000 | -0
15 004 | -0,02
16| 0,04 | ~004
17 004 | ~0,01
148 | — 0,04 | ~ 0,01
3] 000 | 0,00
120 ©l04 \()\00

1ab 95



I
i)

Taé. ’fé

‘%pmwdzf’m!e sztywnosci osi V- //oo/oze/)/e-/-!i;:%
po 1000h pracy \ 4q

te| M |8, |8, |8, 33 By | B, | Ber 1951"
~ | Nm - mra’f/ﬁ i |rad 1 mm | rad 10| mm mo/;f/(;'g
1| 800 |200 |0.00]0.00§ 000 |poo | 000 | 0.00 00391
2| 200 |07 |54 |05 | 1o | o5y |00 | g8 | 424
5| 1000 |21 | 549|242 | 484| 04s | 488 250 | i)
41 2000 1454 908 | 433|866 |432 | @54 | 430 | 824
5| 00 304 1608 | 282{564 | 280 | 560 | 288 52?* :
6| —Zoo 097 1194 | 079 158 | 075 | 150 0.85 | 16 ;’zi
7y 000 0.22 | 44 b.of 0.2 1-0021-04 | 002 fi.&f;f;
- - V=T /Do{oz‘em‘e;: . 1311'5

ipj- 47T 18, 18,18 |8,|8 |8 | 8 Bsr,
~ 1 Nm W mm . |rea 8| mm rad 15| mm red 5’| rom r‘ad/g?")f
11 000 [000 | 900 poo | .00 0op | 000 000 oé@f
2 2.00 050 | 100|050 | 10.0| 04| 98 0.5 mdﬂ‘;,';ﬁ
13 1000 (202 | 404 | 200| 04| 206\ W2 203 | 20
| 4| 2000 |35 | 72.0|390| 780|367 | 724 | 350 71?
51 1000 125235091239 438|242 484 | 244 40"3'1
6 200 075 | 150 0% | 5.2 | 035 [ 150 |0%5 ﬁéH
P) 000 {008| 48 |002|14 || bo| o2 | 24
Przernieszczenie W vad. 1073 : "

S O el i i

19% | 17 | {0 | 48 | 4o 4!;,
Lk a9 | w24 F0| Fo 1



il

S

Tab. M7

prawdzente Szlywnosci osi V-7 poosenie =
po 7000 h P"‘;‘y ' “,5
tef 1|8, 8, |B, |8 |8 |8, | Be B3
~ 1 Nm i Nrod 03 o rad P mm | raa 10| mm "Jd%“
11 oo 0.00 | (.00 Q.o0§ 000| .00 | 0.00 0,20 oﬁb
2| 140 |02z 44 | 020 40 |09/ | 4o | 0.9/ ‘-'ﬂ:
3| 200 (422 | 244|123 | 246 | 193 | 66| 123 | 24
4| thoo | 250 500|244 Lggl 246 4921 2.4 QJ
B R0 | 740 280 1.45| 290|144 | 288 | 1,43 | 258
6| 140 | 040) o fom'| 32 | o4l | 2 | our 6’}
11 000 |008112 |-002|-04 | 00t|-02 | 005 |08
V- 2 /Dofoéeﬂfe /:I- 4 ? ;
' 1
Ll 118,188 8,|8 |8 | 84|84
~ ] Nm min_|rd 8 mm |rad 2| mm | roat’ fnmt radt /D‘f
1l 0.00 10.00 | 000 | poo| 000l 00 | 000| p.co 0,0}?0"
2| 140 7093 |46 | 048] 56 |00t | 42| 02r | 240
3| %00 | 447 294 | 142 | 284 | 142 | 284 | 145 | 268
4 -Thoo- | 2.97|594)2.9 |598 |294 |598]| 2.9¢ 59@
5| 200 | 173|346 | 159 |318 | 160 |320 | 124 | 328
61 140 | 02244 029 58|02 |48 | 024 | 48"
7] 000 |-0011~02 |-go2] 04 |-got|-0.2 | -001 ~0-§ié
R L T Y o
10% 4~.2 1::2 ;6' ;5' '“?‘5
foo% | 492 | 59¢ | 66 |. 60




Robot JRA~ 6. 5pf P

owz‘wza/nosa pozygoncwan/a
4000 b pracy

.r\
-D

0s v

Lp

0s v

Lp

0s V

Lp

Os V

Lp

Os V

B

D W@ G g N W™ s

- -
N SS s OIS S

~ 002
-0,02
-Q02
-0,03
-0,02
- 0,01

001

0,03
0.0 2%
0,02
0,0.2
0,02
0,04
0,03
0,00
0,01
0,01
0,01
0,01
0,01
0,03
0,01
0,01
0,01

25
26
27
2%
29
30
31
32
33
34
%5
36
Pl
28
39
40
b1
42
43
by
45
b6
e
b8

0,02
0,01
0,01
004
0o4
0,04
0,04
0,05
0,02
0,03
0,03
0,00
005
0,64
9,64
0,84
0,66
0,00
0,08
0,0F
0,0F
0.08
0.6F
0,06

b9
50
51
52
53
54
55
56
57
58
59
60
01
i
63
64
65
66
6F
68
69
to
71
12

OoF
008
0,08
0,69
0,10
0,0%
0,09
0,09
0,08
0,410
0,10
0,10
0.11
9,10
0,08
0,68
0,08
0,09
0,09
0,68
o.M
0,11
0, 11
0,11

73
4
75
7
7
78
7_9
$0
91
82
93
&Y
g5
86
8F
§8
9
90
91
92
93
9
95
96

0,11
0,11
0,14
0,1y
0,15
0,16
0,15
0,16
0,15
0,16
0,16
0 1F
0,1F
0.18
0,18
0.19
0.1%F
0,1%
o1F
0,18
0,16
01F
0,10
9.1F

9t*
9¢
99
100
101
102
103
104
105
106
10F
108
109
140
111
M2
113
114
115
116
1MF
1138
119
120

016

01F |

01F
01F
0,18
0,17
0,16
0,1F
0,1%
0,16
0 1%
0.1F
0,18
0,10
01F
0,16
0%
0,15
0,16
0,14
0,16
0,106
9,1F
016

tab. 18



