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1. WUstey

Celem badah specjalnych KEII couvotdw IRp~t byio zidentyfigowa. .ie
dJrzgczyn niepoprawnego dziatania rocotéw, wystgpujucych w czasie
»ré0 fun<cjonalnycu.

Nieprawidiowe dziatanie robotédw wystepowalo przypadkowo i obja-
wiato sie¢ niekontrolowanymi zwiansmi zayrogramowane] trajekvorii
stwierdzonej w kontrolnych punkbtach pozZycjonowaria oraz zabizyma—
niu. Rzadzodé i przypads<owodé ich wystepowania uniemosliwials
identyfikacje bezposrednich przyczyn tych zdarzen.

Dziexi wykorzystaniu kontrolowanego procesu zaklbécania roboba
metodani stosowanyui przy pomiarach zakiécalnofci urzgdzen dla
impulséw nanosesundowych uzyskano jednoczednie zwigkszenie inten—
sywnoscl wystepovania objawéw zakldcehn robota Jak 1 obiekbywng
oceng wporowadzanych zmian wyrazong poziomem zaxkdcalnodci.
Badania zasadnicze przeprowadzono na dwdch egzemplarzach

robotdéw na stanowiskach urucnomieniowych ZAP. Dla potwierdzenia
niextérych wniosgéw, w szczezélnodci dotyczycych pakietéw .A70,
przeprowadzono dodatxowe badania w PIAP na robocie zrozonym z
szafy (uruchomionej przez pracownikéw PIAP) wspbipracujace] z
czgSclg manipulacyjing produkeji PIAP.

W badaniach czynnie uczestniczyli pracownicy ZAP, wprowadzali
zulany, byli autorami specjalnych programéw testowych. .

W sprawoddaniu przedstawiono reing procedure postepowania sktada-
Jacg sie¢ z pomiaréw, analizy wynikéw, wnioscowania z propozyc jami
znian, oceng wprowadzonych zmian przez pomiary zaK}ocaln0501,
sformutowaniem xoAcowych wniosséw i zaleceh. UzysKane wyniki
potwierdzaja przydatiiodé metody pomiaru zaktbcalnosci impulsowej
do wykrycia i identyfikacji btgdoéw xonstrukeyjnych i montazowyca
ziozonych urzgdzeh automatyki. :

2. Warunki bsdah

Specjalne badania KEJ przeprowadzono dla dwdch 8 wemplarzy robotdw
oznaczonych w niniejszym sprawozdaniu jak nastepuje:

't
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A" pobot z czedcig manipulacyjng prod. ZHC zamocowang przy stole
spawalniczym i sterowgng z szafy IRp-6 nr 87/11/001 z panelen
programowania ASEA. Program testowy zawierai dwa punkty pozy-
cjonowarnia. Czas realizacjl peinego cyklu programu wynosiz
ok. 30 s.

"B" pHbot z czebcig manipulacyjng prod. ZHC sterowang z szafy
IRp-6 nr $8/05/001 z panelem projramowania ASEA. Program testowy
zawieral jeden punkt pozycjonowania z czasem realizacji peinego
cyslu programu wynoszacym ok. 15 s.

Dodatkowe badania w laboratorium PIAP przeprowadzono na egzemplarzu
szaly ﬁggfggniczej IRp-6 87/07/003 wspbipracujace] z czgscig mani-
pulacyjng i panelem programowania produkcji PIAP. Progpram testowy
zawieral punkty Xontrolnego pozycjonowania, a czas realizacji
peinego cyklu programu wynosit ok. 285 s.

W sprawozaaniu dla tego robova przyjebo oznaczenie "CU. |

Usytuowanie urzadzeh na stanowkskach badawczyca pokazano na rys.f.
Podstawowe usilady pomiarowe poKazano na rys.z.

Wykorzystana aparatura pomiarowa

Ropot zasilono przez sieé sztuczng 3l.26 (INCO, adaptacja PIAC

do wyma.ad <N 8B6/E-06600 zat.1). Zadaniem sieci sztuczinej jaxo

filtru dolnoprzevustowego byto wybtilumienie zazidécen siecl oraz
standaryzacje iwpedancji sieci zasilajacej.

brzy zakibécaniu obwodu zasilauia sieciowego robota zagibcenia

wprowadzano na poszczeldlne przewody przyiacza (R,S,r,0) poprzez

pojemnoéé sprzegajaca 33 nF. Zakldcenia na kable do manipulatora
i paneld programowania wprowadzono metodg SE10 stosujgc klamre

pojemnodciowg,

Jrédten zaktbcen impulsowych byt symulator f-my SCIAFFhsR typ

NSG 225 o parametraca speiniajzcyca wywagania PN-36/3-06000 zat.q.
lewperatara otoczenia w czasie badad roootow A4 1 B zmieniaia sig

W sranicach o0X. 16—2500, wilgotnosé nie oyza kontrolowana.

Dla umozliwiemia pordwnywania wynikdw usbalono czas narazania
zagtbceniani wyrazoay liczbg cysli prosramu tescowezo wyfonanyca

orzez badany rouvot. Liczbe cygli doblerano tag aby czas narazenla

wyhosit og, 2 min. rruy sprawdzaniu wpaywu wprowadzanyca zaoiad

badania ograniczono do sprawdsania zaxidcalnoSci dla jednego prze-

wodu zasilania sieciowego, zwy<le przewodu zerowego (ocaronnegzo).

}

~
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W czasie zaklécania oowodu sieciowego i kabla od manipulatora
panel programowania byl umieszczony w kieszeni drzwl szafy, a
1ﬁ1@

a

. . 0 G . .
kabel od niego by? wgpornlﬁu z lewej strony szafy.

3. Wyniki préb i badan

Przy opisie objawdéw zaxidcen robota wprowadzono nastepujqce

oznaczenia:
boz ~ bez objawdw zagidcen
BWEP (%) - bigd w punkcie pozycjonowania,w nawiasie podano
oznaczenie osi,w xtérej wystapil biad (jezeli of
, zostala jednoznacznie okre$lona)
Us - utrata synchronizacji
STOP AW - stop awaryjny
PANEL - panel programowania
PULPIT - sygnalizacja na pulpicie operatorskim szafy
(a)c - nuaser cyklu, w <téryn (lub po ktéryn)wystqgpilo zda-

rzenie

Zarejestrowanyu objawom US, STOP AW, PA.WBL, PULPIT towarzyszyio
zatrzymnanie robota.

3.1. Wyniki badan robota "A"

N

A. Zakibcalnosé robota od strony sieci

W stanie pie-wotnym {(metodg SLi10, czas ooserwacji 3 cyxle, bada-
nia wstgpne)

30,5 &V RSTO boz

+1 L7 B P ()

BWPP ()

'boz

BWFP (%)

BWPY (3)

Bugi (%)

BWPP (t)

0 BUEE (5,6, <)

~1 kV

b O O | W

— o e Bt P i e Tk S, Pt S St} T B o et SO B S Bl D S Mo s et ety Pt s Pand e e St S G e e Pt i ey

$310, czas obseruacji 3 cy<le, vadania wstgpne)

iO,S KV bzo
+1 &V Us reset systemu
~1 XV us PANRL zaologfowany
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A3. zaktbcednobé robota od strony xabla panelu programowania
(netoda S&10, czas obserwacji 3 cysle, badania wsteyne)

+0,5 &V g orze Ktamania informacji wydwietlenej.na
panelu programowania i zablogkowanle funkcjc
nalne

-0,5 &V Jew., zatrzymanie robota.

dniosek A1

Robot cecauje sie niska odpornoscig na zaxkldcenia od strony sieci,
ok. 0,5 KV, przy wymaganej 2 kV.

Jalezy przevrowadzié koatrole JjakoSci wyhonania obwoddw zasilad,
wewagtrznych 1 sieciowycn, potgczed obwoddw wewngbrznych z ooudow3y

szafye.

dyniki kontroli i ogledzin

3twierdzono, ze obwoly wewn¢trzne zasilan sg poprowadzone we wspdl-
Ayc. wi,zkach z obwodem sieciowya. Brak jest potaczed obwoddw

O V510V 24 z obudowg swafy. Piysy aocuj.ce zespdi sieciowy i
iune zes, vi, s3 lasieruwaue 1 wuic .o0siadeajg pewue,0 pofqCselila 2
obudowg szafy, 2z Zacisgiem ocaronnym szafy umiejscowionym na dolnej
ptycie szafy.

W bloku zasilamia sieciowego sg odiaczone warystory. ILyp zastosowa-
nych warystoréw nie Jest zgodny z dokumentacjg.

AL, Zax¥bcalnosé robota od strony sieci (metoda SL10, obserwacja

3 cygle) po poprawgaca dolegajacych e wyaz®eleniu 1 odseparowaniu
obvoudw sieci ze wspdlaycu wijzes z ouvwolawl werunetrunymi, poorowa-—
dzenju obwogu sieciowezo Co wentylatordw wyuszlelong brasg.

+1 &V R THP(E) 0 3 ¢
3 3PP (t) Lo 5 ¢
0 oz .o 5 ¢
I "boz
0 boz
-1 XV R PP (t) p0 2 ¢, wartosé biedu zmienid sie w na-

stepnycu cy£lacn
boz
boz,

b U2

[

B P{t) po 2 ¢, wartodé bigdu zamienia sie w na-
SGgunyc .. cyglaca.



imiosegs A2

Uz,s.au0 podwyzszenie poziomu odpornoSci robosa i potwierdzeuie
stusznodci wprowadzonycu zalan. halezy wyjasnié przyczyne wyste-

pouvania bigddw pogycjounowania w osi t .

AS5. Zaskbcalnodé robota od sbtrony przewolu zeroweso sieci (netuda

2710, czas ooserwacji 5 cykli) w nasteuljeCyCu wa&rUNaca:
a) przy zaalaaie pakietdw TA70 w osiach t 1 ®
+1 &V (0)  BAFE (%), vo probie synchronizacji staly bigd w
osi (&) .
-1 &V (0) BWPP(t) po L4 ¢ ‘
b) wykonauo potgczeaie O V 5 1 0 V zasilacza silnixgéw zlooudowq
szafy (potgczono 1011 z zaciskiem ocaronnym)

+1 kV BWPP(t) po 3 c,bksd zwigssza sig po 5 ¢
-1 &V BWPP(t) po 3 ¢, bXyd zmienia sie w nastepnych cy-
ktach
¢) wykonano bezposSrednie potgczenie rezolwera osi t do pagistu
IAY0 osl ¢

+1 kv (U) Doz
+2 kV (0) BWPP(t) ro 2 ¢, biqd zwmienia sie w nasbgpnycu
cyklach

-2 kV (0) BWPP () ro plerwszym cyklu
Wniosek A3
Na podstawie badah A5 mozna wniosiowaé, ze przyczyng biednego
dziatsnia osi t wystgpuje poza pagietem #AY0. Potwierdzenie
tego wniosku uzys<ano w badaniu ASc). Walezy sgontrolowaé peiny
tor pomiarowy rezolwera w OSi T .

Jyniki gxontroll i ogledzin

St S e e et St ot B e Bt

Na podstawie monitorowania sysgnaldédw rezolwerOw na pakietacn .IA70

(ztacze 1a 2a) stwierdzono, %e na paxiecie 1A70 osi +t wystepuje
zaktécony sygnat rezolwerowy. Lia sygnait sinuscidalny rezolwera
natozony Jjest sygnal o czgstotliwosci ox. 1 iz,

w wynig<u dalsze] szczegdiowe] kontroli toru pomiarowego na piycéie
rozgatezne] (<rusowej) robota wysryuvo zwarcle Sciezek druku
obwodu rezolwers z innym obwodem. Zwarcie Go usunigto.
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A6. Zaxibcalnosé robota od strony sieci (metoda SN1u, czas

o e s e sy

obserwacji 4 cygle) po nasbgpujicycu zmianach:

- £0 usunigciu zwarcia na pitycie rozgaleznej w torze pomiarowym
poiozenia osi ¢

- po wprowadzeniu dodatkowego polgczenia wyrdwnawczego miedzy
obudowami czgéci wanipulacyjnej i szafy

+1 &V RSTO  boz
+2 «V RSTO  boz
+4 KV R boz
+4 KV 0 US po 2 ¢

Dodatxowym powiarem stwierdzono, %Ze usunietie pokaczenia WyrdwW—
nawczego pomigdzy obudowamli powoduje obnizenie odpornosci
ponizej 2 kV,.

Wniosek A4.
Uzyskano wymaggny poziom odpornoéci. Nalezy skontrolowaé jakodé

poxgczeh ochronnych pomiedzy manipulatorem i szafg.

Wyniki kontroli i ogledzin

Przewdd ocaronny z xabla rovota jest przysirecony blacnowgreten
do lakierowanezo ws.ornika. wmocowanie nie jest pewne w wyniku

zerwaneso ovintu.

- i i T et 2t S B i e 20 S St Pt it e

wacji 4 cykle) przy nastgpujacych zmianach:
- Jjak w badaniua A6 oraz
~- do szafy X wstawiono zomplet paxietdéw JA70 =z szafy robota B

+2 &V R,E boz

+2 gV S BWPP po 5 ¢

-2 kV S BurP) o 2 ¢
+2 kV 0 US po 2 ¢

~2 KV 0 US w 1e

- Jew. , ale na pagiety z szafy robota B przeniesiono pawmigci
2 programen pakie?éw A i wyzona.o stosowne krosowania,
~ na pakiebaca z szafy B w osiaca ¥ i @ wysryto i usunieto
Alesprawne przetgczniki P4



+1 gV aST boz

+1 <V 0 US po 3 ¢, PANEL btad 96

+2 kV R US po 3 c, PANEL bkad 96

+2 kV S boz

-2 XV s US po 4 c, PANEL biad 96

+2 kV T US w 1 ¢, PANEL bzad 96

-2 KV b US po 2 ¢, PANEL biagd 96

+2 KV 0 zatrzymanie robobta, PANEL (bXad 143

zawleszone programy w sberownigach osi
- zadleniono paxkiety MA70 z kompletu B w osiach Y i [ na pagie-—
Tty z kompletu A

+2 <V T boz
+2 &Y 0 utrata synchronizacji, zawieszone dziatanie

prograndw w panelu programowania i szafie

A8. Zaxiocalnosé robobta przy zakidcaniu przewodu zerowego sieci
przy wiasnym komplecie pakietdw sA70

+2 kV 0 US po 3 ¢, PANEL bZad 96
-2 KV 0 boz
+2 kV 0 W 4 ¢ Ba@4D na PULPICI., PANEL nie sygnalizuje

btgdu, zawieszone programy .anelu progranowania
i szafy, pakiety MA70 sygnalizujg rozsyncaroni-
zowanie osi

pomiary po kilzunastominutowym otwarciu drzwi szafy

+2 &V 0 boz w 11U cyklach

zamknigto drzwi szafy i po ox. 1,5 minuty (3 cyklach) utrata syn-
chronizacji,i zawieszone prograuny we wszystiich pakietach ogi.

/
Paglety wA70 stosowane w rovotach A i B nie sa jednasowe, nie spei-
niajg wymagat zamienialnodci.
Pakiety MAY0 z rooota B _.osiadajq _orsze parawetry, zapewniaja
nigzsz, .ozlom odpornodci.
Przernlesienia pamiedi z programami z jednego kompletu rakieuvdédw do
drugiego koumpletu pakietédw .iA70 zmieniajs poziom Zaklécalnoéci
robota. Swiadczy to o roznicach w programaca lub o tym, Ze wprowa-
dzane dodatkowe przystosowujace krosowania 1ie sS4 korzystne.
Jaxo§é paxietu .[A70 ma dusy wpiyw na noziom zaktécalnodci.

C
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Wyniki ogledzin i kontroli

Przy pordbdwnaniu pekietdw slA70 z rovotdéw A i B stwierdzono, ze

na pakietach robota A wprowadzono Kilka dodatgowych kondensatordw
odsyprzggajacych i blokujqcych zasilauwle uxkiaddw scalonych.

Nalezy przeprowalzié analize rozwigzaf ukiadowych pakietu #A70.

A9. Zakibcalnosé robota przy zaxibécanlu przewodu zerowego sieci

przy wiasnym komplecie pakietéw #lA70 1 rdinyca ,rdbaca z obwodami
sygnakéw "STOP" i "ROsOl SYNCIR." na pakiecie MA70 w osi ¥ .
STOP  ROBOD SYWC.IR.

ov ~ +2 &V LIPP w 6 ¢ bt d utrzymuje sig¢ w la-
stgonycn cyslacu

100 nF - +2 2V BuFP( ) w 8 ¢ utrata syncaronizacji
w 18 ¢, zablokowany panel programowa-
( nia
o0V 100 nF -2 KV BWPP( ) po 1 ¢ zatrzymanis, BZAD na

PULPICIE, zawieszone programy w pa—
naelu i MM16

100 nF 100 nF -2 kV BWPP( ) w 3 ¢, PULPIT, btgd, TA.EL
btgd 143, po uruchomieniu w 7 c¢ L14d
143, oiedy pozycjonowania bez zmian,
L0 ponownya urucaomieniu w 12 ¢ utra-
ta synchronizacji we wszystkica e-—
siach, TALHL bn.q:d So

oV 100 n# -2 KV BWPP w 3 ¢, w 5 ¢ zatrzywanie,
PULPll b1gd, prograny .anelu i szaiy
zawieszone

-2 &V zatrzymanie w 2 ¢, utrata syncaroni-
zacji,sygnalizowana na FULPICIL (na
pakietach JA70 braxg sygnalizacji®

-2 KV w 4 ¢ panel programowania f%loxowany
w 7 ¢ BWEP

Stwierdzono, Ze po wprowadzeniu tomylebu pakietdw 1:A70 z rovoba »
i orzy, wynienlonycn ,amigeclacn z kompletu pa<ietéw A oraz przy
STOr - 0 V i ROBOY SYNCHR - 100 nF w warunkach bez za<itbceh nie
uzyskuje sie .oprawne] pracy robotva. £o wystartowaniv wieloirobtnis
wystgoowaly zatrzyma.ia z sygnalizacjg na panelv bzedu 90. ‘

Przy xoumplecie paxkicbow wA70 z robota A, ale przy wjalernionym
oprogramowaniu pakietu 4AY0 dla osi 97 Z Trobota B oraz przy
STO0P - 0 V uzaskano:

+2 &V 0 Bt @) # 5 ¢, stop w 10 ¢, zawleszone yrogra-
my w panelu prograanowania.

/l{
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Badania potwierdzily wniosek, A5. o niejednagowosSci pakietédw IA70
oraz Guiy wpiyw ica Jakosci na poziom zagfidcaluoedci roboca.
Podejuowane proby loxalizacjli uktadu majacego wpiyw na poziom
zaktécalnodci nie daly jednoznacznego wyniku. Wykryto, Ze sygnaiy
S0P, ROsSOT SYLCHR mim na paxiecie MA70 w osi & uaja swéj
udziax w zmianach poziomu zaxidcalnoSci robota. Problem wyma,_a
analizy rozwigzan uktadowych pakietu.

A10. Zakidcalaogsé ruc 16w poszczegbdlnych osi przy zaxidcaniu przewc
du zerowego sieci (netoda Sik10). Badanie przeprowadzono przy spec-

Jalnych programach umieszczonyc .. na pakietach JA70 kompletu
pakietdw 4. Czas obserwacji powyzej 10 cyxli, obserwowano powba-

rzalnoéé ruc.dw.

o5 P +1 .7 2 &V boz
44 KV biedy w powtarzaniu, przessoki
os © +2 XV 00z
+4 Kk otedy w powtarzaniu po gilku cyxilach
-4 &V zZzatrzymanie robota
of o +2 kV boz
+4- KV btedy powtarzania po 10 ¢
4 kY boz
o5 & +2 gV boz
+4 KV " bigdy powbarzania
-4 &V bigdy powtarzenia, zaolokowanie reali-

zacjli programu szafy.

A11. _Zakiécalnosé ruchdw poszczegdlnych osi jag w prdbie 410
przy zaxibeaniu <abla z obwodami rezolwerdw (metoda SE10)

ot t +1 kV boz w osi +, ale ze zmiang polozZenia
w osiip
+2 kV boz
-2 kV boz w osi +, ale ze zniang poZozenia
w osi
+4 KV . zmiany poXozeh w osiach <, @ , P
o5 @ +3 kV boz
+2 kV bigdy w powtarzaniu osi &
-2 XV zniany potozenia w osi¥, boz w osi &
08 \F +1 kV boz
+2 kV btedy w powbtarzaniu w osi ?9 .
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A12. Frzeprowadzono probe j.w. z xomplevem pakietdw JA70 z rovbota

B. Stwierdzono, ze uzyskane preds<odci rucadw poszczegbdlnycan osi
sy mniejsze. Towmiardw zakibdcalnoScl nile przeprowadzono.

wWwniogsex A7

W 9rzy3§ku Xiedy sterowanie poszczegdlnymi osiani Jjest realizowane
bezpodrednio przez pagiet #IA70 (bez wymiany informacji po ma.istra

1i gasety) uzys<ano wyzsze poziomy odpori.oéci przy zaxibdcaniu
pruewobu zerowego siecl.

Irzy zagibcaniu kabla wiodgcego sygnaty poaniarowe z czeSci maai-
vulacyjnej uzysgano rézne oojany zaxidbdcel przy t,u saayun .oziomie
zagstbécen. Zakibceniu w powbarzaniu truajestorii badanej osi towa—
rzyszyty objawy zaitdcenia w osiach niewysterowywanych. Pr.jsia-—
dowo obserwowano zmiany ,.vu£o0zenia usi YQ PTZY Tucaraca W OosSiacn
t i 69 . Przy rucaacna osi % zagkib6cenia w osi 90 wystapity Jjub
przy poziomie 1 kV,

- ‘ siorgc pod uwage wyniki pomiardéw przy zaxkidceniu przewodu zerowe-—
go i kabla do manipulatora mozna zauwazyé niekorzystny wpiyw
osi t i ® na o ¥ . Przy zagidécaniu przewodu zeroweo sieci
wystgpujgce zatrz jmania moga byé spowodowane zaxldcaniem sig
vakietu A70 w osi P .
Nalezy ,rzesledzié sposdo 1 wystgpujace rdznice . prowadzeniu
i realizacji oowoddéw pomiarowych i sterowania do poszczegdlnycn
osi. Fagt ten moze Swiadgzg réwniez o wzrobcie pozionu wewugtrz-
nych zakldéced przy rucaach w osi +t i CD, przykiadowo w ocowodac.
sterowanria silnixdéw tyc.i osi.
Jrbéba A12. wyxazata, Ze paxiety JA70 nie sg jednaxowe.

A%



-2

|

3.2. Wyniki badai robota B

B1, Zaktdécalnosé robota od strony sieci w stanie pierwotnym
(metoda SN10, czas obserwacji 5 cyk.i, badania wstgpne)

+0,5 kV  RSIO boz

+1,0 xV  RSTO boz

-1,0 k¥ R boz
S usgok w osi «¢
T BWPP &), STOP Ad, US
0 BWPP

B2. zakxdécalno§é ropota od strony xabli do manipulatora (metoda
3310, czas obserwacji 5 cykli, badania wstepne)

/

+0,5 &V boz
+1,0 k¥ uskok w osi &
-1,0 kV PULPIT btad, program w szafie zaolokowany

e B I ey e B oy S i it B WO

(netoda ou10, czas ooserwacjili 5 cykli, badania wstgpne)

+0,5 &V reset systemu
~0,5 &V US, trudno$scli w uruchomieniu spowodowane

nakieten 16

Wniosek 31

Robot cechuje sie nisx<a odpornodcia na zaktbdcenia od strony sieci
0,5 kﬁ)yrzy wynaganym poziomie 2 kV.

Jysteoujgce oiedy pozycjowowania i uszoki w osi o Wyzasaji
kontroli obwoddw 1 urtaddw zwigzanych z pomlarem poiozenla tej
osi. :
Wystapienie resebtu syscemu oraz trudnofci przy urucaomieniu robota
ws<azuja na Loniecznogé povrawy pagietu .16 w zakresie generacji
sy:matu reset.

Wymaga <ontroll s.oséb 1 realizgacja oowodow zasilaula wewngtrsz
szafy, pokgczeh ocaronnyca 1 potgqczeh wyrdwnawczych z obudove,.

Jyniki ogleduwin i Xontroli

+ wyniku kontroll oscjlosiopowe] sysnaiduw rezolwera na sagiesac .
A70 (na zX3czu pakicon) stwierdzono zwarcie Sciezex w pagiccis

2470 osi L . Zsarcie to usunigto, $cuierdzono, e obwod; zasila-

Ak
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nia sieciowego i zasiledA wen.agetrznych sq .rowalzone oddzielnyai
Wiczkami, obwody sleclowe sq efranowane. W szafie zastosowano
listwe uziemiajijcg, co umozliwia poprawne wykonanie poigczenn
ochronnych.

Stwierdzono, %e wystepuje polgczenie bieguna 0 V 5 z ooudowg szafy
choé nie wykrybo odpowiedniego poigczenia. BliZzsze ogledziny
votwierdesity faxt wystevowanla zwarcia radiatora prostownifa za-—
silacza silnikéw do blachy modujacej. Ze wzgledu na trudnodci

w usunigciu se30 zZwarcla nile wygonano wymaganegd .oiiczenia zacis-—
£u 10 listwy 111 do obudowy..

Bra. jest soiaczeula wyrdwnawczego b%eguna 0 7 24 z obuwowg SZai.
W bloxu zasilania sieciowe o Sq odlgczone warystory. Lyv wlucowa-
nych warystordédw nie jest zgodny z dokumentacjg.

Blok zasilania sieciowego wy<onano wg starej doxumentacji.

34, Zaxtbcalnogé robota_od strony sigci (wetoda SHM10, czas obser-

wacjli 5 cykli) po nastgpujgcych zmianach:

- mo usuniegciu zwarcia w pakiecie .AY0 osi o' w obwodzie rezol-
wera

- po odXgczeniu sygnatdw xontroli zasiledr z pagietu wi31.

+1 kV  R3I0 boz

+2 kV RST boz

+2 &V 0 BWEP (@), TANEL bZzgd 90, po urucaocmieniu yonowuie
nxad 90

-2 &V 0 BWir(@) 1 wartoéé biedu nie ulegta zamiunie w wa-

stepnych 10 cy<glaca

+2 kV 0 iﬂqﬁ?@m w 6 ¢ 1 wartosé biedua ale ulega zmianie
+2 kV 0 BWeP (6} (@) w 1 ¢, BWPP{p) po 4 ¢, PANEL ozal 90
+2 kV 0 PALIL biad 90 po 10 ¢

-2 kV 0 boz po 10 c.

Wniosek b2

Wprowadzone zmiany spowodowaly podwyZszenie poziomu odpornodci.
Wystepujace bredy 1 objawy zagidced przy zakibdcaniu przewodu ze-
rowego sieci sg przypadaowe, 1 nie sg pezporedrim wynixiem of-—
dziaiywenia zakidcenn.

Istniejg watpliwosci do¥yczace jakoScl pakietéw JA70 w zakresie
realizacji sprzetowej 1 oprogranowania. Po odiaczeniu syznaidw
kontroli z pakietu LiW31 nie wystapily resety systemu.

A5
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wacji 10 cyxli) po wymianie xompletu pagietdw wA70 na pakicty

“A70 uruchbdoione .rzez DTIAP/OAE.

+1
+2
+<
+2
-2

+2
-2

+4

rd'
&V
£V

oV
gV

£V
kv

gV

'

RSTO

&
W w

Lo B e T o

o O

O B

= o =

boz

boz

JS po 5 ¢, LANEL bigd 96
boz, przez 20 cygli

PANEL p13é 90 po 2 ¢, po ponownyd uruchomieniu
boz przez 12 cyxli

boz

BWPP po 8 c, wartosé biedu nie ulega zmianie
w nastegpnych 20 cyklaca

BW:P po 3 ¢, PAJSL bzad 90 po 5 ¢
BYFP(¥) po 3 ¢, US po 5 ¢
BWPP(®) po 4 c, US 1o 8 ¢

zatrzymanie po 1 ¢, rASSL zabloxowany,nie ma
sygnalizacji 2ze robot stoi

zatrzymanie, TANEL bzgd 90 po 3 ¢
zatrzynanie, PA.EL bxad 90 po 1 ¢ BWPP

PANEL bxad 90 po 1 ¢, po uruchomieniu bigd 143
(brak sync.ronizacji w osiach o i & )

po 2 ¢ progran ssafy zaologowany, uruchamia sie
pamigeé xasetowa

B6. Zakibdcalnoéé robota od strony sieci (metoda SH10, czas ouser-—

wacji 10 cyxli) porownie przy plerwotnym xomplecie pakietdédw mMA70
po wymianie sterownixa osi f

+2

iV

-2 gV

-1 KV

+1 kV
+1 kV
-1 kV

R
S

O O bk

boz

BW-T po 3 ¢ 1 warbto$é nie zamienia sig w nastg-
»snyeh 13 ¢ :

BWPP po 9 ¢ 1 wartodé ulega zmianiom w nasbe—
pnych cyklach

BWPP po 4 ¢ 1 wartoéé nie zmienia sie w nasie-
snych cyklach '

PALEL bigd 90 po 1 ¢, usgok w osi 69, prograuny
szaly i panelu zawieszone ~

SULLTY BZAD po 1 ¢, PANEL zablogowany

BarP({ 20 1 ¢ i warto3dé nie ulega zmianie Lo
15 ayklach

boz
PANAL bZad 90 po 1 ¢
PALEL biad 90 o 1 c.
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Ansglizujqgc wyniki mozna stwierdzié, ze przy xomvlecie pakiebdw
wA70 urucnoalonym przez PIAX/OAE uzysiuje sie wyzsza olpornosé
(poréwnanie wyni<dw BS i B6). ¥ dalszym cigsu wystepuja przyvad<o-
we bledy poz,cjonowanla , ktdére wuie zmieniajg sie przy wydiuzeniu
czasu obserwacji i zakidcania (za wyjatkiem fazy T w B6).

Mozna sformuiowaé ogdlny wniosex, Ze indywidualne cechy dakietdw
wA70 1ajg duzy wplyw na wiasSciwosci calego robota. Nie jest zapew-
niona wymlenngsé tych pakietéw. Potwierdzono to réwniez w badaniu
pobota A z kompletem pakietdéw MA70 z robota B (préba A7 i A12).

W prdébie A12 wykryto niesprawne przetacsniki LiP1 na pakietach
MA70 w osiach fﬁi éi Z bragu czasu nie przeprowadzono ponownego
sprawdzenia robota B z witasnym xompletem pakietdw po'wymianie
przetacznikodw.

2
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3.%. Wyniki badahd robota C

W badenej szafie oowody zasilan vewng@trznych i sieciowyc . sg
poprowadzone wspblnyni trasami i wigzgkaml. Cbwody sieciowe do
wentylabordw sa poprowadzone w rynnie wspdlnie z innyai obwodami
sysnatdw nisgiego poziomu. Zespdi sieciowy Jjest starej tomstrugcji
Sprawdzono, %e wystgpujg odyowiednie potgczenia O V 5 1 0 V 24

7z zacisziean ochronnym szafy. W szafie Jjest przylaczony obwdd
restartu z grzyclsgiem, ktérgggalnieto v petle 1 utozono na dnie
szafy. Do pakietu w31 sg .rzytgczone obwody fontrolne. Kaole do
mauigulatora sa wyxonane z par s<recanycn 1 sg oez esrandw.

C1. Zaxibécaluose rowota od strony sieci {(metoda 810, czas ooser-

wacji 4 cy<le), wiasny zomplet pagietdw JA70

+2 xV RSL boz
0 BM&P&Q;O} w 1 ¢, btad zmnienia si¢ w nastgpnyca
cyklach ‘
-2 <V R 5PP(@,£) w 3 ¢, btad nie ulega zuianie
3 BWrr w2 c, w 3 ¢ wycasowaz biagd
i WEP (#,4) po 1 ¢, biud .ie ulega zmianie
0 boz
+4 &V R 3uP(P) po 2 ¢, BWIL (F) w 4 ¢ b¥ad zmienia
sie
S deE(é%A) w2 ¢, btyd zmienia sie w nastgunych
cyklach
I WP (@,£) w 1 ¢, bxad zmienia sie w nastepn,cn
cyglach
0 BrP(P) w 1 ¢, biad znicnia sie w nastgpnyca
cyklach, PAssL progr.ster. )
- KV R J3, migaja laanpki na PULLeICIE
S US, PAWZL zablokowany
I US, aigajs lanpki na PULDICIE
0 Us

C2. lrdba j.w., Godatiowo poigczono ooudowy manipulatora i szafy

+2 &V R310 ooz
+4 &V KST boz
0 UsS w 3 ¢
~4 &V R w drugia cy<lu ainiwmalny oxgd, ktéry nie ulegk

zmianie w nastgpnych cyslach

n

boz A
BULL (0,0, biqd nie ule.a zaianie

[

boz

/
st
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dniosek C1 )
—————————— ¢ SZ

Przy wprowadzeniu wyrdwnawczego poigczenia obuddw uaanipulatoray”

uzys£ano wymagany pozlom odpornasci robova 2 £V. .alewy zauwazyl,

ze poziom ten osiggnieto przy nie,.oprawnyu monbtazu, wspdlnyeh

wigzkacn obwoddéw sieciowych i obwoddw zasilan wewngtrznyca szafy.
/

C3. Zacibcalnosé robota od sbrony sieci (metoda Si10, czas obser-

wacii 4 cyxle), komplet pagietéw JAYO dostarczony przez ZAFP
i urucaomiony przez PIAP/OAZ

+2 &V R BUI2(P) w 2 c, BWPP(&,) w 3 ¢
3 BFL (@, w 3 ¢
T boz
0 BurP{¥) w 2 ¢, w nastgpnych cyxlach bigd w
osi 2,;0,@) nie zmienia sie
-2 kV R BW.P(¥,@,4) w 1 ¢, w nastepnych cyklaca biad

w osi (¢), zatrzyma.ie progranu szafy

S BTPP () po % ¢ i b%ad nie zmienia sie w naste-
pnych cyklaca

BWPP(@2£ 1o 1 ¢, w czwarsym cyklu drgauia
w osi (

b

0 3T (lp) po 1 c, nastgonie bledy w osiach CE S
i Us

Ch. Zaxibca.rosé robota jw., ale z wprowadzonyal zmianami Gou.

+2 <V R - Dboz
S SWFL W@, w 1 c, bayd iie ulega zZusianow ¥ . a-
stenyc.. cyklach
T BVPY of£. 2 mm w7 3 ¢ 1 nie ulege zaianie 7 na-
stepnych cyklach
0 USw1ec
-2 kV R BWPP@@) w 1 c, btga zmienia sie w nastepnycn
cyklach (o8¢ )
. S BWPP(¢) w 2 c,btad nie zmienia si¢ w nastg¢pnyca
cyklach -
T BWPPQ?) w 1 ¢, bxad zmienla siy w nastgpnycu
: cyglach
0 BYEP (#,&) w 3 c, US w 4 c (tzw. pdistop)

ey o it 2940 e Tt Mt i S et e Qe s e e Tl B S s B Rt B By s Pt B P00 s, St Bt P e 50 Tt W ey B st S e e . G Tt T B P

+2 gV AST0 VOZ
-2 IV noT boz
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U LS w 3 ¢ (wsu,stgie osie)
0 US w 3 ¢ (wszyst<ie osie)

S . S . g e P . e it e . T P e Mt 2000 B Bt Bert® ey g S Bt . e

£onde.asatory olokujice rezystory Doluryzujice R12 i R4 oraz

zasilania elenentdéw 74123

+2 &V R BWPP (@) W % c, bXgd zwienia sie w unastepnyc..
cykKlacn
S BWPP(V% w 2 ¢, btgd nie zmienla sig¢ @ nasbg.n,ca
cyklac
T BWIP (B,66) w 1 ¢, blzd zmienia sie w nastegpnyca
cyzlach
0 Jds w 1 ¢, PATIL zaxidcona infournacja
-2 3V R BWFPRE®) w 3 ¢, bizad nie ulega zmianie w naste-
pnych cyklach
S BWPP(@) w 1 ¢, btad zmienia sieg
P BUWFP(@,<) w 3 ¢, btad nie ulega zmiauis
0 US w 1 s, PANEL zakizdécona inforuwacja

C7. Zagibcalnosé robota jai w prébie C6, dodatgowo poigczono

obudowy manipulatora i szafy

+2 &V RST boz
+2 &V 0 USw 3c
-2 iV 0 US w 3 ¢
]
Wniosex C2 . .

Komplet paxietoéw #lA70 dostarczony osizez ZAP 1 uruchomionych

w PIALI/OAE jest gorszy, nie Zapewnla osiggniecia wymaganej odpor—
no$ci. aktualnie produkowane pakiety IAY0 nie zapewniajg wymnien-
noéci. Nalezy przeprowadzié pordwnanie wykonad pagietéw.

wyniki oglgdzin

o o it

Przy ogledzinach zwrbcono uway,g na réznice montazowe oraz jakodé
druku w obu xom.lebaca Jakietdédw wA70.



O,is rdznicy montazu ‘ xomplet
. o vl ey - 3~ A

‘%__ﬁg_iégiﬁ*_______u__ﬁég_ 852232E£2§Z+

. .

{1 (2 ¢3p 44 51 1) 2y 51 &4 5y
——= e s S I il e
a) 100 ? na sygnale resetl— 1 + 1 -1 -1 + 1 +1 +1 1 +1 +]
0} stabilizacga oscylatoral- | 2¢l 2¢l =] ~J2ri2R 2R [2R | 22

¢) <ondensatory blogujqce |
zasilanle pamigci 1 I
74405 i

d) «ondensatory.rurkowe
w ugtadach 123 -1 =

e) .ondensatqory na za-
silaniu 74123 1 rezy-
storach R12 1 R4 - - - - -1 4 + + 1+

-

[
!
I

" —— v ——

f) jakogé drugu po ﬂontaZui+ o B A A R B B s

5, Londensatory 2x3%,5 nr
przy dexoderze -

+ -] - -] -] - - - -

Ogledziny wy<azaly roznice w wykonaniu pakietdédw pokazare w zesta-
wieniu.

Rbéznice b) e) byiy wyrowadzone w traxcie badaid na paxietac. dos-—
tarczonyc.. do uruchomienia. Po analizie pozostatryca rdinic naj-
istotniejsza Jjest ocena jagodci druku. w dosbtarc.onym omplecile
druk na pagiecie osi 71 (Y% nie speinia podstawowych wynagah beca-
nologicznyca. Stwierdzono jasne narcSla (plawy) na wszystaich
puagtacn lutowniczych od strony eleumencdw poLrywajgce réwnies
§ciezxl przecaodzace migdzy ndzkami elementdw.

W panietacy 2z Xoapleoa stosowanego w szafie wystgpuje wigasza
liczba elemeuntdw scalonyca z serii o podwyzszonych paranetrac.
uCAB4 1 serii 54.

Yropouaje sie przeprowadzenie badatn kompdletu pakietdw ZAP z wy-.
nienionyn paxietew w osl pierwszej z fompletu paxietdéw stbosowanych
w szafle.

Co. Zakidcalnosé robota jas w préoie Co z wymienionym  axiebew

e S iy P it

1470 w osi Y (bez poigczeuia obuddw)

N

+2 <V L Bkl (8,0) .0 2c, 0lyc nie zaicuia sig w nastgonyce
cyklaci
S bos, PA.wL zakitdécony w 1 ¢
T 3y L (@, w2 ¢ 1 biyd znienia sie
0 BAFF (@,4) w 1 ¢ i okad zmienrnia sie



-2 %V R US w
§ Us w
I Us w
0 US w

C9. Zaxibécalnosé robova

+2 &V RSTO boz
boz
boz,
boz,
US w
boz
boz,
boz,

O D 0 O = W

boz,

Wniosek C4

S et T Povet Tt i s B Bt St

c
c
c, reset prosramu

J. S, V. S N

c, reset prograau

jew. 2z ootgczonymi obudowaal manipulabora

— e o g S e e S B b

PANAEL 331 w 2 ¢
PALAEL reset w 3¢
4 ¢, PANsT reset w 2 ¢

PALEL .831, 829, W 5 c
PAREL 831 w 1 ¢
PALEL .31, B29 w 1 ¢

Po wyrianie pakietu w osi Ho (posiadajacego druk i montaz zie]

jakosci) na dobry z kompletu pierwotnego szafy uzyskano zadawo.a-

jece wyniki. walezy iadnienié, Ze wyniki te uzysgano przy

wspdlnych wigziach oowoddéw sieciowych i zasilan wewnetrznych

szafy.

Naleszy przeprowadzié o.doktadna xontrolg Jakosci druku oraz

po montazu elementdédw naleizy wysonaé operacje zwigzane z czysSzcsie-—

niem i zabegpieczeniem.
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4, Dodatuowe spostrzezenia

Stwierdzono, 4e obserwowane bledy w punkcie pozycjonowania sa
wieloxrotnodciami peinych obrotéw rezolwera. Swiadczy to, ze
zaktbdcany jést proces 5ledzenia pokozenia osi. Nalely przepro-
wadzié dokladniejsza aralize mozliwosSci wystepowania tagicn
pray. adsdw.

Dla obu robotdéw A 1 B8 obserwowano peizanie czedci mani,ulacyj-
nej Po utracie syncaronizacji. Swiadczy to o nieyrawidiowe]
regulacji sberownikdéw mocy.

Dla robota A przeprowadzano badanie zaxibcalnosSci od strony
obwodu zasilania 220 V. Synulabtor wiaczono pomiedzy transfor-~
mator (uzwojenie wtdérne) a zasilanymi ukladami. W czasie za-
X*8cania sprawdzano dziaXanie programdw pakietdw MAa70. Stwier-
dzono, Ze nawet przy poziomie zakidécenr 4 kV 5/50 ns progran
byt realizowany bez zatrzymai.

Zaobserwowano, ze odpornosé rooota maleje po diusszym czasie
pracy i Lrzy wzroScie beaperatury zewngtrznej.

Juioski 1 zalecenia

dynikiem przeprowadzonych badad wykryto:

luki w dokumentacji konscruxcyjnej posiadane] przez producenta
wymasajace uzupeiniea

brek powtarzalnodci montazowe] szafy, w tym wykonawstwo nieczzod-—
ne z posiadang dokumentacjg

niejrawidtowg procedur¢ urucnanianisa i Xontro.i .cdzespozdw
(vakietéw i podzespoibdw montazowych w szafie]).

Ma podstawie wynikodéw badad, ogledzin i analizy doxumentacji

sformutowano wniogki i zalecenia dot. dokunentacji konstruxcyjne]

wykonawsbwa 1 aontaiu, xonftroli i urucaamniania.

4.

1. Dokuuwentacja koustrugcyjna szafy

Doxuwentacjg szafy nalezy uzupelnié lub poprawié we fra,_anentaca

dotczacycas

0

sposoLu wy.ona.ala koniecznycn , otraczed wyrdwinawczych pomigdzy
listwa uziemiajyc, {(obudowg) a biegunean O vV 5 1 0 7 24 obwoddw
wewug orznych zasilan (odpowieduie Doigczenic Zeciswsu 10171 z

bisew, uziewisaj.cg oraz 0 V 24 ,r.y zkacuu we/wy)

bR
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2) sposobu wyzonania votgczen obwoddéw zasilad wewnatrz szafy z za-

chowaniem separacji odlegioéciowe] wigzelt obwoddéw sieciowych

<
od pozostatych obwoddéw., Zaleca sie wprowadzié ekran dla obwo-
doéw sieciowych do wentyletorbéw i zasilaczy.

%) wprowadzenia listwy uziemiajacej zaaiast dwdch zacissdw ochron-

nych na dnie szafy.

[

sposobu wyronywania dobraj jakoSci potaczeA zerujacyca

@
o

najtrétsze przewody zagohczone kKoacdwkaml oczkowyail od strony
listwy uzieaiajgcej) oraz cigsiodci poigczen skrgcanyc. dla
. / . A , ] .
lawwierowanyca elementdw konstrukeyjnych szafy oraz podzes ordw
gontowanyca w szafie.

\ 5
Sye®

sposobu raczenia kabla sieciowego do zespoXu sieciouego nowvej
konstruxkcjl (z wtaSciwyn typel warystordw).

N
L g

gniazd sieciowyca 220 V, przy gniazdacn mmlezy umiedcié
ostrzezenie i inforwmacgg "llaksynalne obcigZenie XA; wygorzysty-
wat Jjedynie do zasilania urzgdzen serwisowych'.

7} zapewnienia wspdlpracy z dwoma btypami paneli programowanias
ASEA 1 konstrukcji %ERA FIAT. Jezell zacnodzi potrzeba zapew-
nienia wspbipracy z dwouwa typani , to nalezy wprowadzié do
dokumentacJi odpowlednie opcje koniecznyca poiaczen.

4.2. Dokumentacje konstrukcyjne pakietédw

Pakiet W31

Po analizie rozwigzan pakietu 1 przykaczanych do niego obwoddw,
nalezy wprowadzié sbtosowne zniany dot. sposobu zabezpieczenia nie-
wykorzystywanych obwoddéw. Z badaih robota B wynika, 2ze przylgczenie
do gérnego zigcza MW31 niewykorzystywanycn wejéé powoduje obnize-
nie poziomu odpornosci robota.

Kalezy wprowadzié¢ stosowne zmiany w ukzadzie generacji sygnaiu
reset aby zapewnié poprawng pracg jednostki centralnej przy
wigczaniu nariecia sieci. Badania wykryiy niepewnodd dziakania
tego ukzadu przy wiaczaniu _zasilania.

Pakiet MAY0

S s it i TS BT St St B Tt

Nalezy przeprowadzié dokiadng analize rozwigzan ukiadowych pakie-
tu. Przy analizie nalezy uwzglednié wykryte w badaniach fakty
objawéw niepoprawnej pracy robota zwigzane z tym pakietem, a mia~

nowicie:

' 52Jf i
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montrZ (

- 4§3ku&ukhiéa_uakiétq nie zapewnia wymiennosci pacictéw. rrzykia-
dowo wymniana kompletu pakiebow z inne_o ro uta zaienia pozion
odrornosci rooota, w.moze tes s, owvdowad zalan, w szybkosci ruchu
osi,

- warto$ci bleddéw obserwowane w punxcie ,ozycjonowania sg wielo-

krotnoSci einych obrotdw rezolwera
oz ob;@%»ﬁz éy prod u c€enty ? ZMedaWug):

- wysteruja czegste uszxodzenia elementdw 74125, ‘
- wapbipraca péﬁietu w 0si 97 z pakietaml pozostalych osi nie
jest pewna. / '
Yo wstepne]j analizie uktaddw oakietdw prueprowadzone] na podsta-

wie dokumeatacji nr 4427-003 propouuje sie nastepujgce zmiany:

a} wprowaazié bramxe separujaca w tor sygnaiu CP. Aktualne roz-—
wigzanie wprowadza obcigzenle 3xIML dla linii magistrali,
sygnaz z magistrall bezpoSrednio wrrowaazany jest na wejécie
zegarowe przerzutnika D9 1 wejscie bramkujace sygnal zliczany
przez licznik pokozenia.

b) wprowadzié konwensatory ods,rzegajace i blokujace na zasila-
niaca ukfaddéw scalonyca (74123, 7493, 7474) oraz rezystorac.
polaryzujacych wejscia.

¢) nalezy przeana.izowaé poprawnodé wspdlyracy dotdczonych elewmei—
téw do linii nagistrali wewnetrznej DB. W szcuegdlnobci dotyczy
%o linii o zwiekszonym obcigfeniu jrzez dwa wejdcia I7L
(DBO, DB2) oraz jedno wejécie TTL (DB, wn3, Do?7). walezy roz-
wazyé mozliwosé wprowadzenia rezystordw polaryzujacyca linie
nagistrali oraz sirdécenia linii magistrali.

4.%. Nokunentacja aplixkacyjna

nalezy wprowadzié zalecenie wykonywania polyczernie wyrbwr.awczeju
pomi@dzy obudowamnl czgscl aanipulacyjnej i szafy sterowniczej.

4.4, Oprogranowanie

Wpro adzona do oprogramovania procsdury sygnalizacgi otgadw nic s3
precyzyjue. dalezy Gus.sonalié te yrocedury stopniowo, w miare
gromnadzonyec.a GodSwiadczed.

Troponuje sig¢ owracowanie oprogramowauia stosowane,o JTZ, Urdcua-
niagniu szafy z rozszerzong diag..ost/key.
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4,5, svontaz 1 uruchndmienie szafy

1. nalezy zwrdcié u. age na zapewnienie powbarzalnoéci montazu
podzespotow w szafie, dotyczy to tras potaczed, diugosci i
przekrojéw przewoddw. W badanych egzemplarzach robotdw kazda
szafa byta inaczej wyzonana i wykKazywaly niezpodnosci z doku—
nentacja.

2. Wykryte zwarcia na pi,tach drugowanycn (w paxkietaca G870,
riycie rozgaleinej) Swiadczag, Ze nie Jjest prawidiowo przepro-
wadzana kontrola amiedzyo.eracyjna. Do szafy sq aontowane zes—
oty 1 sq wsbawiane pagiety mniesprawne. T rezulbacle wyd*uia
si¢ czas wyszufiwania ustereg .rz, urucaawulaniu szafy, czgSuu
usterki sg wykrywane doyiero w czasie diugoterainowych .rubd
funkcjonalnych catego robota.

5. Proponuje sig, aby w czasie urucnaaiania szafy zwrbdcié szcze—
201lng uwaze na povrawne wy<onywanie nasbtgpujacych czyo.obci
gontrolnych:

- gonsrole izolacji obwodédw wzgledem obudowy (zaciszu ochron-
nego) po .rzerwaniu .otgczetr O V 5 i O V 24 omdéwionych w
‘P. B 4

- fontrolge jako$Scl potaczen zerujacycn, w tym Xontrole mecha~
niczng i elextryczng .

- =~ kontrolg i regulacje wartosci napieé zasilaaia.

Halezy wybraé¢ punkty kontrolne,wzgledem ktdérych powinny byé
dokonywane resulacje wartoscl napigé zasilajgcych

~ kontrole i regulacje sterownikdw mocy poszczegdlnych osi
(aby wyeliminowaé piyniecie czgdci manipulacyjnej orzy utra-

cie synchronizacgi}

- zontrole sysnatdw rezolwera doprowadzonyca do paxietu Ma?0
Kontrotl oscylossodowe] .owinna podlepaé wartodé i kszoalt
naypiecia na obu symetrycznych wejSciach.

4.6, Czesé manipulacyjna

Nalezy wprowadzié konvroLé wykonania manipulatora. sontrola powin-

na ooejmowad sprawdzenie:b

- rezystancji izolacji obwoddéw wz,ledem obudowy i miedzy obwodani
manipulatora

—~ clgg%osci przewodu ocaronnego przeZ pomiar rezystancji.
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dnioski kXohcowe

krzeprowadzone badania wykazaily przydatno$é netold zagibcenio-

wyca do wysrywania bieldw monvazowyca i wydania ogdlne]

oceny jaxocdci wyxonauwla robota, wyrazounej poziomen o@gorﬁoéci.

d badaniach wygorzystano zasibdcenis impulsowe nawose.undowe

5/50 ns oraz metody s;mulacji zaxidcen zg. z Fi-86/k-~-0660Q,

froponuje sie wprowadzié do #I0 sprawdzenie zac}bcalnodci Tobo-

ta dla impulséw nanosefundowyci.

fLuaiecusna agaratura pomiarowa:

- synulator .a<ocend 1.3G200C + w.3G225 (SCinFELER) wzglednis
generator udarowy prod. ILSAII {(Vrociaw)

—~ 3ieé szbtuczna o parametraca zat.l J{-36/3-06600 (wzgsledaie
adaytacja sieci sztucznej 3.2 prod. IICO)

W celu podwyzszeria niezawouno$ci rovotdw nalezy zrealizouwat

wnioski i zalecenia przedstawione w .. .
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Rys.1. Usytuowanie urzadzef przy badaniu robotéw A i B,
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Rys.2. Podstawowe uklady pomisrowe zakldcalnosci
a/ od strony sieci, b/ kabla manipulator - szafa, ¢/ kabla do

panelu programowania.



