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1. Przedmiot i zakres badań 

2ad'aniom poddane zostały 2 szt. przekładni falowych nr nr 001 i 
005 zam-ontowane w robocie 1Rb nr fabr. 5/79 /będącym na wyposażeniu 
OAR/ w'osi'ach V - przekładnia nr 005 i t - przekładnia nr 001. 
Zakres badań uzgodniony z OAR i WT-DW: 
A. Badani, wstępne /przekładnie oryginalne i wykonane przez DW/ 

dla bsi, V i t 

- spr. serwombchanizmów 

B. 

C. 

• powtarzalności pozycjonowania 
- " 'sztywności 
Próba 1000 godzinnej 'pracy /przekładnie wykonana przez DW/ 
Badania końcowe /dla przekładni wykonanej przez DW/ dla osi V i t 
- spr. serwomechanizmów 

" 
li 

AM, 

powtarzalności pozycjonowania 
sztywności. 

2. Wyniki badań 
2.1. Sprawdzenie wstępne 
2.1.1. Sprawdzenie serwomec421.izm6w 

Badania serwomechanizmów wykonano zg. z p. 4.2 ZN-82/MERA-018/225 
dla osi V i t rejestrując przebieg 4:pięcia prądnicy tachometrycznej 
podczas pracS, w rdżimie AUTO. robota nieobciążonego. 
Rgbot był tak zaprogramowany aby pomiary dla poszczególnych osi odby 
wały się przy powtarzalnych ruchach tej osi w' kierlinku dodatnim 
i ujemnym w całym zakresie z maksymalną prędkością. Z uzyskanych 
wykresów określono czasy przyspieszeń. i opóźnień oraz przeregulowa-
nia prędkości. 

2.1.1.1. Sprawdzenie maksymalnych prędkości robota 

Wartość maksymalnej prędkości określono dla osi V i t dla robota 
•nieobciążonego metodą bezpośrednią zg. z p. 4.2.8.1 ZN. 
Wyniki podano poniżej: 

108°/s 108°/s 
_ I92o/s 193o/s

pomiar 
przed prze- po przało-

tozeniem zeniu 
przekładni przekładni 

Prędkości są zgodne z wymaganiami ZN. 

o6 t 
,o6 V 

wg ZN 115°/s 

wg ZN 195°/s 



2.1.1.2. Sprawdzenie przyspieszeń i opóźnień 

Sprawdzenie wykonano zg. z p. 4.2.8.3 Zff. 

Z zarejestrowanych wykrbsó* przebiegów napięcia prądnicy tachome-

trycznej odczytano dla osi V i t: 

a/ czas, po upływie którego napięcie prądnicy tachometryczndj osiąga 

63 % wartości napięcia w stanie ustalonym od momentu rozpoczęcia 

ruchu Api 
b/ czas, po upływie którego napięcie prądnicy tachometrycznej osią-

ga wartość 37 % wartości napięcia w stanie ustalonym od momentu 
rozpoczęcia hamowania /th/. 

Wartości czasó* tp i th przedstawiono poniżej: 

- pomiar tp i th przed wymianą przekładni 

oś t tp /a/ +0,078; -0,079 th /s/ +0,148; -0,142 

oś V +0,091; -0,089 +0,142; -0,143 

- pomiar tp i th po wymianie przekładni 

oś t tp /s/ +0,081; -0,080 th /s/ +0,145; -0,143 

oś V +0,090; -0,089 +0,143; -0,142 

Czasy są zgodne z wymaganiami ZN. 

2.1.1.3. Sprawdzenie maksymalnego przeregulowania prędkości 

Sprawdzenie wykonano zg. z p. 4.2.8.2 ZN określając wartość maksy-

malnego przeregulowania z wykresów przebiegi napięć prądnicy tacho-

metrycznej. Nie stwierdzono przeregalowania prędkości zarówno dla 

robota z przekładniami oryginalnymi jak i z przekładniami wykonanymi 

przez DW. 

2.1.2. Sprawdzenie sztywności 

Sprawdzenie wykonano obciążając w dodatnim i ujemnym kierlinku osie 

robota momentem o wartości od zera do maksymalnego. 

Do pomiaru zmiany położenia Osi robOta /odchylenie od położenia przy 

obciążeniu zerowym/ użyto czujników zegarowych o' zakresie 10 mm i 

działce elementarnej 0,01 mm. Pomiary wykonano trzykrotnie dla każ-

dej osi. 

Wyniki pomiarów dla poszczególnych osi podano W tabelach 1-8. 

Zestawienie średnich wartości przesunięć /sztywności/ podano w ta-

beli 9. 
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Przyjęte oznaciania w tabelach: 

M - /Nmi mbment'obciątający robota 
B1,2,3 /mmt,rad/ - pbmierzone wartości przesunięć 
Bśr'- /in trad/ - średnia wartość przesunięć. 

2.1.3. Sprawdzenie powtarzalności pozycjonowania 

Badanie wykonano zgodnie z p. 4.2.10 W. 

średnia prędkość ruchu wynosiła 75 % a prędkość najazdu na 
pomiar aw 1,3 % prędkości maksymalnej. Robot obciążony był 
ciężarem 6 kg, a pomiary dokładności pozycjonowania wykonywano przy 
użyciu czujnika zegarowego o zakresie 10 mm i działce elementarnej 
0,01 mm. 

Pomiary wykonano dla 120 cykli licząc od rozpoczęcia pracy robota, 
tj. przez 12 h /czas 1 cyklu 6 min/. 

Wyniki pomiarów podano w tabeli nr 10-15. 

Powtarzalność pozycjonówania nie przekracza dopuszczalnej wartości 
+0,2 mm. 

2.2. Próba.1000godzinna 

pnnkt 

Robbt obciążony ciOarem_6 kg poddano pracy w reżimie AUTO w ruchu 
ciągłym, przy czym program jaki realizował zawierał następujące 
czynności: 
- praca robota we wszystkich osiach 

- pracawosiVitzprędkością maksymalną 100 %wpelnym zakresie 
oraz wykonywana w obu osiach równocześnie 

Taki program zapewniał makbymalne obciążenie badanych przekładni 
zainstalowanych w osiach M i t. 

W trakcie badań po 151 h nastąpiło uszkodzenie przekładni nr 001 
w osi t /ścięcie dna w kole elastycznym!. 
W miejsce uszkodzonej przekładni założono przekładnię oryginalną 
i badania kontynuowano. Lączny czas pracy robota /przekładni w osi V/ 
wyniósł 1000 h /wynikał z terminu zwrotu robota do OAR/. 

2.3. Sprawdzenie'kańcowa 

Sprawdzania kóhcowe obejmowały pomiary wykonane zg. z p.2.1 n/spra-
wozdania two dla Mi V. 

Wyniki pbmiar6w zestawionb w tabelach: 



- spriiwdzenie sztywności - tabela 16 i 17 

- Powtarzalność pozycjonowania - tabela 18. 

Pomiar maksymalndj prędkości robota w osi V: +192°A 

Sprawdzenie przyspieszenia i °Późnienia tp /8/: +0,091; -0,090 

th /EW: +0,142; -0,141 

Sprawdzenie maksymalnego przeregulowania: nie stwierdzono. 

3. Omówienie wyników badali 

Z przeprowadzonych badali wynika, że: 

- z dwóch badanych przekładni jedna zamontowana w osi V przepraco-

wała 1000 h i nie 'uległa uszkodzeniu, a druga zamontowany w osi t 

przepracowała 151 h 

- przekładnie zapewniają zgodność z wymaganiami W w zakresie 

sprawdzeil serwomedhanizmów, sztywności oraz powtarzalności pozy-
cjonowania. 

4. Zalecenia 

Celowe jest dalsze prowadzdnie badania przekładni 005 w robocie 
dla uzyskania dalszych informacji o jej trwałości. 
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