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Nie udostepniaé bez zzody zleceniodawcy.
Analiza deskryptorowa

ROBOTY PRZEMYSZOVE: KOMPATYBIINOSC ALEsTROMAGHATYCZNA + BADANTIA +-
RINVP-901.

Andliza dokumentacyjna

Syrawozdanie zawiera wyniki powtdérnych badanr odpornoéci rooota
malarskiego RIMP-9071Ex na zaxidtenia elextromagnetyczne.

Zakres badan obejmowai sprawdzenie odporno$ci na zaktbécenia impul-
sowe nanosekundowe 1 du;egcenergllq ngnaly sinusoidglne o czgsto-
tliwosci 31eC¢, ;rOtcptrwaie zaniki napigcia sieci, wytadowania
elektrycznosei statycznej 13D. Badania przeprowadsono getodami sy~
nulacji wg rH-86/E-06600. Dformuiowano wnioski i zalecenia doty-

czgce WﬂleSanla zmian KOIlStI‘qu:anyCh v oelu osiggniecia wynazga-—
nych pozieméw odpornogci. °

Tytuhr popriedniéh sprawozdan

[’I] Badania odporno$ci na zaxidcenia elegstromagnetyczne jedneio
robota RIMP-901. - sprawozdanie «~ERA PIAP nr rej. 6067 /88r.
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1. Wstep

Celem badann byXo sprawdzenie poziomu odpornoéci robota malarskie-
go Pyp RIMP-901Ex (prod. IIIP Warszawa) na zakidécenia elektroma-
gnetyczne.

W zwiazku z negatywnyni wynikami badaf robota przeprowadzonymi

w czerwcu br. powtdrne badania przeprowadzono na egzemplarizu-
robota poprawionym przez konstruktordéw 1 wyposazonym w kKomplet
urzgdzeh umozliwiajgcych peine sprawdzenie funkcjl uzytiowych
robota.

Badania zostaly przeprowadzone zg. z PN-86/E-06600 w zakresie
uzasadnionym w sprawozdaniu z poprzednich badan lij.

Wykonany zakres badah odpowiada zakresowl badan wykonywanych dla
robota IRp (MERA PIAP).

W wyniku wprowadzonych zmian przed badaniami, jak i w trakcie
badah, uzyskano poprawg odpornosScli robota.

Na podstawie oceny wynicdédw powtdrnie przeprowadzonych sprawdzen
sformutowano warunkowe orzeczenie o pozybtywnym wyniku badah.

2. Warunxi pracy robota w czasie badai

Badania przeprowadzono na stanowisku badawczym w Laborabtoriunm
Badawczym Robotéw LIP. Przygotowany do badan zestaw robota byk
usytuowany jas< na szkicu sytuacyjnym pokazanym na rys.2.
Badany zestaw zawieraZ nastepujace urzadzenia:

- urzgdzenie sterujace (szafa) typ RIIP-9071Ex nr 06/88

- manipulator typ RLIP-S01 nr 04/87

- zasilacz nydrauliczny typ RIP-9C1 nr f206/86

- urzadzenie zadaqce¢zania zasilania UZZ rozmieszczone w dwoch

skrzyniach (Jjedna zewiérala styczniki i transformabtor 380/220 V,
| druga - uklady elektroniczne).
~ przystawke do uczenia (bez oznaczenie) przyiaczong do gniazda
9x6

— pulpit pomocniczy (bez oznacz.) przyiaczony do gniazda 9x9
(kabel typ YILYekr 24x0,3%5 o diugosci ok. 10 m)

- cztery przetaczniki typu ISOSITAT syaulujice czujnigi rozpozna-
nia przedmiotu, przytaczone do gniazda 9x5 (kabel 4xS.[¥p 2x0,5
o diugosci ok. 3 m)

- przgcisk przytaczony do gniazda 9x4 kabgea XMYp 2x0,5 o diugosci
% m, symulujacy czujnix scarbu
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- obwéd rozdzielacza pneuwatyczlhicgo zasyuulowany zardéwiy 24 7 5 .

przytgczony do listwy zaciskowe] (kaocel Sul¥p 2x0,5 o diugodci

3 mj
Zasilanie zestawu rooota przez urzeuzenie UZZ byio wykonane
tablen oronowym czterozytowym o diugosci ok. 6 u zagsoAczonym
wtyczka sitowg (plastykowg). Zasilanie silnika zasilacza hydra-
ulicznego wykonano kablem oponowym o dzugoSci og. 8 m. Urzadze-
nie sterujsce (szafe) zasilawno z UZZ kablem trzyzytowym o dZugod-—
ci ok. 2,5 m. Obwdd sterujqcy z urzadzenia sterujacego do UZZ
wysonano gablem SUY 2x0,75 o dlugoSci ok. 2,5 m. Zacis<i ocaronne
manipulatora i szafy US poiaczono przewoddem ochronnyn LY6 o diu-~
gosci ok. 3,5 m. Zacisg ocaronny szafy posgczono przewodem ,
ochronnym z zerem systeau enkrsetycznego.
Ze wz,ledu na awarie systému zasilania pneuasatycznego w Laborato-
rium Zleceniolawca odigcsys obwody kontrolne z szafy do UZs i
wykonai odpowiednie poigczenla w UZZ wnozlisiajace zatgczenie
zestawu robota. Z tego powodu rozdzielacz pneumatyczny do pisbtole-
tu byt zasymulowany zardwka.
Przy wszystkicn pomiarach zakidbdcalnofci robota wykorzystano uliad
siecl sztucznej Sifz6 (INCO adaptowane] zg. z Fl-o6/4-06600 zal.1)
wigczonej w obwdd zasilania. Usytuowanie sieci oraz trasy zabli
poLazano na rys.2.
Kontrolg odwzorowane] programowo trajektorii i pozycji manipulato-
ra doxonywano na podstawie obserwacji rucadw manipulatora wzgleden
linki roz.igcej miedzy stojakani z oznaczonyal punsbani pozycjo-
nowania.
Badania przeprowadzono w warunkach laboratoryjnych, bez sontroli
tenperatury i wilgocnobci.
Zleceniodawca .rzygotowai czbery prosraiy testowe zapisane aa
Kasecie pamigci xasebowej. .
Badania zakidcalnoSci wysonano {la dwdc. progrande sastowycn wy—
bieraayca ukfales s, ul’ecjli rouz.oznacia przeduiotdw.
# uzgodnieniu z przedstawicielani sleceniodawcy wybrano programy 7
i 2 ruzniace sig czasawi realizacjli jag i btrajestoriaami rucidw
tatwymi 4o rozgpoznania przez obserwatora. Cgzas realigacji 1 pro-
gramu Gtestovego wynosit ox. 75 s, a 2 programu ox. 35 s.



Procedura badafi: .

p0 wiycseniu US wprowadzano programy vestore do paaniegci
urucnamiano realizacje wybranego programu przycisgiem start
obserwowano realizacje zaprogramowene]j trajektorii dla obu
programdéw testowyca ‘

wigczano zagidcenia o zadanycn parametrach w badanym obwodzie
robota

wyvierano prozram testowy yJrueigcznixaml rozpoznania przeduiotu
uruchamiano rea.izacje propcfalu przycisgiem start

obserwowano pojawiajice si¢ objawy zmakldédcenia na elementach
Sysadlizacyjnyca <lewiatury, pulpitdw rdéwuego i poasocniczeyo,
realizacjl zaprogramowane] trajestorii i\wldczeh oraz wyiaczed
rozlzielacza pistoletu

czas zaxitdcania (naraZania zasiédceniani) oraz obserwacji obe j-
aowad dwusrotng realizacje sekwencji programéw testowych progra-
mu 1, a nast¢pnie programu 2.

po realizacji wymaganej liczby programéw testowych wylgczano
zaktbécenia i przeprowadzanc ovserwacje poprawaoSci dziakania w
warungach bez zagibcen

£0 znianie parawebrdéw zakibcell powtarzano czynnodci od wigczenia
zaftbcen Go wylgczenia zaxgidcen.

Przyjete kryterium zskldcalnoSci rovosa:

przy zadanych .arametraca zasaXdceh w realizacyi sekweacjl tescdw

1~2-1-2 nie wysbepuje ovjawy:

\.

a,

zmian, zagrosre.cwane] traje sborii rucadw i drgath nenipulatora,,
btgd poz,cjonowania .ie pPrzefracza +40 omm

zasidceria steruve ia rozduielacza pneunabycznego w zadanyca
prrOosTramnowo wmonentach

zasntbdceniea w realisac,l Junacji rozpoznania przedaioba i wyboru
wiaSclwelo propramu testowe,o (przyjuowania sy.ualdw z praeig-
cznikdéw symulujacyca czujniki rozpoznanis i z przycisku startu)
zatrzymania realizacji programu

zantbédcenia inforusscji na lampgach i wydwietlaczu £lawiatury,
lampgaca ulpicéw gldéwuego i pomocniczego

uszgodzen |, utfudniajqqd;lub uniemoZliwiaj4wﬁ uruchomienie ro-
bota.

Gy
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W trakcie badah w uz,odnieniu z przedstawicielani Zlecceniodawcy
kryterium a) ograuiczono do obserwacjl z,o0dnoéci wy.onywauia
poszczegdlnygca <roxdw prograau i1 rejestracji jedynie przypad-
kéw wystepowania wyragngch drgad manipulatora.

Jeryfikacja ryteriun nastgrita w wy.iku stwierdzeiia niespraw-—

no$ci manipulabora oraz wzrostu te .operatury oleju.

5. Jrzadzenia pomiarowe 1 ukiady

B;dania zakibcalnosci wyionano nastepujgcyni urzadzeniami pomia-

rowymis:

- sieé sztucuna typ SLiZ6 (INCO), adasptowana, zg. z Ii{-06/E-0600U
zat.

~ symulator za<ktéced impulsowych nanosezundowych 5/50 ns typ
NSG=225 + nSG-200 f-ny SCIAFFLsR, zg. z P zai.l!

- flamra pojemnoSciowa (PIAL) zg. z Ph zai.’

~ Zeheratvor impulséw duze] energii 4,2/50‘ps (S/ED‘PS) (PIAL)
ZZe Z 1T zat.3

- symulator wytadowad elestrycznofcli stabycznej 3 u-2 (prod.rIAP)
zg. 2 PN'zaz,8

- syaulator zanibcen sieciowycn SZS-2 (prod.PIaP) zg. z P zal.?

- symulator zakidced sinusoidalnyca o czestocliwoSci sieci
0...50 &4 (X zai.5).

Na rys.2 pogazano punkty pomiarowe 1 podano oznaczenia stosowa~-
nyca netod symulacji zaglbécehr wg P-66/E-06600. ha rys. 3 podano
ugtady pomiarove wyiorz,stywane w ,omiarach z@ﬁlécalﬂoéoi.

4, Wprowadzone zmizny w czasle badah

Z1. Uporzqd<owauie polgczed na piycie energetycznej szafy urzadze-
nia sterujgcego

Z2. Wprowadzono dodatgowe elemeuty na pakiecie PPO (typ 523). Do
wejsé R przylgczono <onceusator 3% ns (we R = 0 V 5) oraz
rezystor 12 k (we R - 5 V)

Z3. # paxiecie PPP obsiugujacym wejécia i wyjécia pulpitua pomoc-
niczego wlubtowano brakujgce rezystory

sie wa listwie pruyyigczeniowe] obwda sterujacy rozdzielaczem
rheumatycznym przyigczono dodatcowe <ondensatory 0,22 uF,
Wigcwone pouni¥dzy ooudovg szafy i zazdy porzewdd obwodu.

™
“Ocelowo naleizy zascosowaé ty owe Tiltry sieciowe.

t



A

"

Zz5. Oditaczono u<ctady elektroniczne urzgdzenia zaigczajgcego za~
silanie (UZZ) 1 wykonano odpowiednie poiaczenia krosujace
w czg8cl stycznikowe] UZZ. Zmiane wprowadzono po uszkodzeniu
uktadéw w prébie z zakibceniami duze] energii 4,2/5@}18.

'726. Bkran kabla do pulpitu pomocniczego poraczono z obudowg szafy
urzgdzenia sterujgcego.

5. Wynikd pomiarédw zakidcalnosci

W opisie zaobserwowanych objawdw zakldcett w dzialaniu robota
wprowadzono nastegujgce ozsnaczenia:
11 - manipulacor ‘
R =~ rozdzielacz pneumatyczny
RPS - rozyoznanie przedmiotu 1 start
K -~ klawiatura urzgdzenia sterujacego
W - zaxidcenia wydwietlanej informacji polegajace na prze-
suwaniua i wygas;aniuscyfr, wpisywaniu cyfr nieprawidio-
wych np.7 ,
L ~ niekontrolowane zmiany stanéw lampex £,A,U
PG - pulpit gidéwny urzadzenia sterujacego zakldbdcenia standéw lam~
pek: zatgczenia silnika zasilacza hydraulicznego, zazaczenia
zasilania pistoletu, zezwolenia na przyjecie sygnaitu startu

PP — pulpit pomocniczy, zmiany standéw lampes zalgczgenia silnika
zasilacza hydraulicznezo oraz zasilaenia pistoletu

PU - przystawga do uczenia, miganiel®ED na gfrzystawce

ZH ~ wyktaczenie silnika zasilacza hydraulicznego.

5.1. Odpornosé roboba na zakibdcenia impulsowe nanosekundowe 5/50ns

5.3.1. Obwodu zasilania sieciowego i uziemienia

Metoda symulacji SN10 {(zakiécenia niesymetryczne, wprowadzane na
kazdy przewdd obwodu zasilania RSTO).
a} zakibcalnosé robota bez wprowadzonych zmian

amplituda zaxidceh /EKV/  Objawy zakibceh

1 faza
+0,5 RSTO . bez objawdw zaxibceh
+1 R R niekontrolowane wyiaczenia, ZH wyZ.
-1 71 wyk.
+7 S R 1 ZH wyz.
-1 R i 7ZH wyZ.
N . -

- —
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+1 T v R nickontrolowane wyigczenie
-1 R niekontrolowane wytsczenie, ZH wy™.
+1 0 R wyt.
-1 R i 24 wyk.
b) zaxtbébcalpoéé rovova po wprowadzeniu zmian Z1, Z2, Z3
+0,5 RSTO bez objawdw zaxidcen
+1 RSTO -
+2 R LW,L wy), PG wyt. L
+2 S bez objawdw zakldcehn
+2 T L£¥,L wy), PG wyi.h
+2 0 bez objawdw zakldcen
+4 R K(¥,Lwyt lub migaja),rG wyt.L, °U

-4 M drgania +30 mm w poziomie,
K(W,Iwyr lub migajs),PG wyt.L, 1U

+4 S5 bez oonjawdw zakidcen

~4 L, Imyt)y, £G wyi.L

+4 T M drgania +%0 mm w poziomie,
XK(W,Lwyt), PG wyt.L

~lL U

+4 0 ' j drgania +30 ma w poziomie,

",LWJI,, G wyt. L, U

¢) zaxibdcalnosdé robota Ho wprovadzeniu zmnian 71,72,723,7Z4,75

+0,5 RSTO bez ovjawdw zakidcen

+1 RSTO e

+2 R SO, Iwyt.), <G wyt. L
+2 S bez ovjawdw zakibzen

+2 T '

+2 0 =

Po wprowadzeniu zmian Z1...24 o.isanyc. w p.t uzyskuje sig nasteg-
pujace poziomy odpori.oéci mebota na zaxzidécenia impulsowe nanosekur
dowe 5/50 ns (metoda symulacji Sw10) oddziaiywujace w obwodzie
sieciowym

1 kV bez objawdw zazidbdcen

2 kv przy iryteriuan dopus.czajgcym wvstgalenle zastbced
o 1nformacgl wySwietlanej na wysw1et1aczu 1 sygna=
lizowane]j lampkaml Klawiabtury oraz syzgnalizowane]
na . ulpicie iowuym

4 <V przy Aryteriuw GogusSzczajacyd wystepowanie szasasbcen
% inforndcyl wyswicblane] 1 sygnalizowane] na
pulyicie giéwnym i klawiaturze oraz drgat manipgu-
latora w pozivaie amplitudy ok. 30 am.

3
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5.1.2. Cbwoddéw do manipulatora

I
lletoda symulacji S#10 (zaxXdcenia bliskim polem elekbrycwunym
worqwadzane na pancerz osionowy kKaoll przy wysorzystaniu klamry
pojemnosciowe]).
Zaxtbcalnosé robota po wprowadzeniu zmian Z1...23:

+0,5 KV bez objawdw zakidcen
+71 KV T
+2 KV drgania manipulatora powodowane zacidceniami

prownie w poziomie o ampliculzie przesira-
czajace]j +100 anm

Po wprowadzeniu zaian Z1...Z24 (opisanyeco w p.4) uazvysisno poziom
£ o ] J J:)

o . KV - , . ; N
odpornoSci rovotad 5/50 ns {(SE10) orzy kryteriuam oceny bez objawdw

zaktdcen.
5.1.3. Obwoddéw do przystawkl uczenia
\ 1
Metoda symulacji SEM10 (zaxgidcenia MNiskim polem elesbrycznym xabla

prezystawki uczenia przy wy<Lorzystaniu glamry pojemnoéciowej)
Zaktbdcalnogsé robota po wprowadzeniu zaian Z1...Z235:

+0,5 kV miga LED przystawki
-0,5 kV bez objawdw zakidced
+1,0 &V miga LED przysbawki
-1,0 &V Jjesw. oraz zakibcenia wyswietlacza 1 lampek

klawiatury

Po wprowadzeniu zmian Z1...%Z3 (ovisanych w P.4) uzyskano poziom
oupornoSci 1 kV 5/50 ns (meboda symulacji SE10) przy krybteriua

oceny dopuszczajacyn wystepowanie zaklbécel informacji wydwietlacza
i lampek klawiatury, ponizesj 0,5 kV 5/50 ns (SE10) vrzy xryterium

oteny bez objasdw zaxzlécen. .
5.7.4. Obwéddéw do czujnikdéw rozpoznania

slevoda symulacji 3810 (za.tdécenia bliskim polem elekbtrycznym
faouli do przetgczni <éw sy wwlujacyca czujniki rozpoznania przy wy-
korzyscaniu kKlamry pojemnosSciowe]).

Zaktbécalnosé robota po wprovadueniu zmian 7Z1...73:

-~

A0
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+0,5 &V z%xlécona informacja na wyswietlaczu klawiatury
K (W) :

-0,5 &V bez objawdw zaklécen

+1,0 KV KW,Lwyt), PG wyt.L

1,0 kV KW ,Iwyx), PG wyz.L, RPS utrudniony, subi in-

Formacje roznoznanja zadena przed ukodcseniem
poprzedniego programu testowego

+2,0 kV wylgczenie siecl urzqlzenla sterujacego

Po wprowadzeniu zmian Z1...Z3 uzyskano poziom odpornosci:

0,5 kV 5/50 ns (SE10) przy kryterium oceny dopuszczajgcym wy-
stepowanie zakidcen informacji na glawia—
turze 1 pulpicie gidéwnym

ponizej 0,5 kV 5/50 ns (SE10) przy kryterium oceny bez zakibcen.

5.1.5. Obwodu do czujnika startu
Metoda symulacgi SE10 (zaklbécenia bliskim polem elektrycznym xabla

do przycissu startu przy wykorzystaniu klamry pojemno$cione]).
Zakrbcalnosé robota po wprowadzeniu zmian Z1...23:

+0,5 kV bez objawdw zaklbcen
+1,0 &V -t

-1,0 &V K{(7,lwyx), PG wyz.L

+2,0 kV wyiaczenie siecl urzgdzenia sterujgcego

Po wprowadzeniu zmian 21...Z3% (opisanych w p.4) uzysgano poziom
odiornosci 1,0 k7 5/50 ns (8E10) przy xryterium oceny dopuszcza-

jacyn wystepowanie zakidcehr informacji na Llawiaturze 1 pulpicie
gtréwnya, 0,5 XV 5/50 ns {SEI10) rrzy, kryterium oceny bez objawdw

zaktdcen. N
5.1.6., 0Obv.odu do rozdzielacza pneumatyczneso
lietoda symulacji SEI10 (zakiécenia bliskim polem elektrycznym

xabla @&o rozdzielacza przy wysorzyssaniu klamry pojeanoSciowej)
a) zasgtbcalnosé robota po wprowadzeniu zmian 271...23

+0,5 kV K(W,Iwyz i nigaja), PG wyt.L, PU utrudniony
start

+1,0 &V KW, Imyx i nigajsg), PG wyt.L, PU, R, niexon-
trolowane wyigczenla za*gczonego rozdzlelacza,
ZH wyz.

-1,0 kV K(W,Iwyz i migaja), PG wyt.L,i migajg, PU,

R wyi, PP miga lampka pistolet, utrudniony

starv
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b) zakXbdcalnosé robota po wprowadzeniu gzaian Z1...74

+0,5 kV ’ bez objawdw zakidceh

+1,0 &V -t

~-1,0 &V K(W,Lwyt),Ps wyt.L

+2,0 xV L(W,Twyt i aigaja),P& wyt.L, £U, R niekontrolo-

wane wy<gczenia zatgczonego rozdzielacza,
t 1ani PO fMMTmicad.
utrudnigny start, PP {(Lmigajsy)

-2,0 xV viytgczenie siecli urzgdzenia sterujicego

T'o wprowadzeniu zmlan Z1....Z4 (opisanych w p.4) uzys<ano poziom
odpornosci 1 kV 5/50 ns (8E1)) .rzy kryterium oceny dopuszczajicym

wyste.owania zaxidced informacji na klawiaturze i pulpicie giéwnym,
0,5 XV 5/50 ns (SE10) przy xryterium oceny bez objawow zaxtbcen.

5.1.7. Obwoddéw do pulpitu nomocniczego

lletoda syaulacji SE1D (zakidégenia blisgim polem elektrycznym kabla
do pulgitu pomocniczego przy wys<orzystaniu klamry pojemnoéciowej)
- a) zwakizdcalno$é robota po wprowadzeniu zmian 21...74

+0,5 4V bez oojawdw zaktdcei
+1,0 &V PU miga LED
+2,0 kV wytgczenie sieci urzgdzenia sterujacego

b) zakidcalnosé robota po wprowadzeniu zmian Z1...Z6

+0,5 &V bez objawdw zakidcen

+1,0 &V i ‘
+2,0 kv PU, wyigczenie sieci urzadzenia sterujgcego
-2,0 kV wytgczenie sieci urzgdzenia sterujacego

Po worowadzeniu zmian Z1...Z4 i 26 ugzysgano poziom odpornoSci
1 xV 5/50 ns (SE10) przy kryterium oceny bez objawdéw zaklbcen.

5.2, Odpornosé robota na zaklbcenia impulsowe duze] energii
5.2.7. Obwodu zasilania sieciowego

sletoda symulacji SN30 (zakidcenia niesymetryczne wprowadzane na
Kazdy przewdd obwodu zasilania RSTO)
a) zaktdécalnosé rovota po worowadzeniu zmian Z1...Z4

+2 KV 4 J fazy 0TS  bez objawdw zakléceh

+2 kV # J faza R wyigczenie sieci urzgdzenia sbterujgcego,
wytaczenie zasilania UZZ

Stwierdzono uszkodzenie uxtadoéw elektronicznyca UZ7Z.

- A2,
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b) zakibdcalnodé robota po odigczeniu ukiaddéw elegtronicznych UZZ
(zmiana 45)
+2 kv 4 J fazy RSTO bez objawdw zakidcen
+2,5 ¥V 6,25Jd fazy 25I0 bez objawdw zakidcen

Po zmianaca Z1...Z24(p.opis w p.4) przy poziomie zakidécenr 2 &V
1,2/50.ps (8/20 PS) (S30) wystapito uszkodazerie uxiadw eisiuroni-
cznycn UZZ.

Po odtaczeniu ukiaddw elervroniczn,chUZZ (zamlana 25) uzys<ano
odpornose 2,5 «V 1,2/50 ps (8/20 PS) 0,25 J (8. 30) yrzy «ryteriua
oceny 0nes 0bjawbdbw zaxidcen. '

2.2, Obwoddw zewnetrznycn przyiaczonyca do urzadzenia sterujucego
Jen .

Metoda syunulacji Sl30 (za<ibdcenia bliskim polem amasnetycznym od
vrzewodu testowe,o z prqdean}

Zactécalnosé ronota po wprowadzeniu zmiarn Z1...25 {(opisanycn w . .4)
przy poziomie zakibceh 2 2V 8/2ujﬂ8 4 J w przewodzle testowym
owinietym kolejno dobkota <abli pbwoddw

- manipulatora N

- proystawki uczewnla

~ rozdzielacza pneumnatyczinegzo

~ pulyitu pomocuiczego

—~ przetgcznibw rozyownania przedaiotu

- przycissu startu

nie stwicerdzowno objawdéw sasibcel roboba.

Jzysiany poziom odporuodSci .owyzej 2 &V 8/20 ps & J (8730,

5e3. Ouporiodé ouwoldw zewneitrznygch .rzyticzaunyc.. 4o urzgdzenia
steruj.ces0 rooota r.a za.ibcenia s'nusgoidalue 50 Hy

Istoda symalacji w.50 (zattdécenia olisxia .olsu  agweebycznym od
prsevodu Gestuve 0 2 .0oi, 24

Soraddzono, € £ouJu L0 wyTuwawzellu suiax fLl1..Z5 OHLsanJcL w4
jest odpor.y & 7axibcenia 4b-50 A 50 Hz (S8.50) oldziaiywa].ce
blisgin polem nagletycznym .a <ablz obwoddw \

- manipulatora

- przystawkl uczenia

- rozdzielacza pneuwmatycznego

- pulpitu pomocniczego
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- przetgcznikdéw rozpoznaniea przedmiotu

- przycisku startu

W czasie badafl nie stwierdzono objawdw zalkidced robota.

g 5.4. 0dpornoéé na krétiotrwate zaniki napiecia sieci
\

W zwigzku z uszkodzeniem ugtaddw elekisronicznycihh UZZ nie byio
celowe sprawdzénie odpornosci na zaniki synulowane w obwodzie
tréjfazowym zasilajacym robota.
Aktualne sz wyniki pomiardéw wykonane dla poprzedniego egzempla-—
rza [HJ.
W zmienionym ukzadzie zasilania robota urzgdzenie sterujgce Jest
zasilane z UZZ obwodem Jjednofazowym 220 V.
Wylkonano pomiary odpornosci urzadzenia sterujacezo po zmianaca
Z1...25 na zanixi napigcia sieci. Zaniki syamulowano z czg¢stotli-
woscig 0,1 dz przez syanulator SZS-2. Pomiary wykonano po odiacze-
niu obwodu sieciowego US od UZz.
Stwierdzono, Ze przy zanlgLach napig¢cia siecl trwajacych:

1...10 ms nie wystveouja objawy zaklodceid roonota |

powyzeg 1% ms wystepuje wyigczenie obwodu sieciowego urzgdzenis
sterujgcexo

Stwierdzono rdéwnies, ze przy zenikach tQJaj@chh 13 ms 1 diuzszyco
wystepujg uuary pragdowe przy zatgczaniu napigcia po zanigu. Udary
poradowe powoduja zadzistanie bezjiecznika 16 A w syaulatorze.
Poutérzoro probe wrzy odigczonym zasilaczu £P3 urzadzenia steru-
jacego. Stwierdzono, ze przy odigczonym zasilaczu udary pradowe
S3 mniejsze.

Ja podstawie przeprowadzonyca poalardédw 1 analizy ugiaddw mozaa
stwierdzié, Ze olpornodé roboca na zaniki w dwédch i trzecn fazach
jednoczebénie wyniesie 10 ms. Nalezy przeprowadzié analizg rczwig-—
zah zasilacza KP3 w celu wykrycia przyczyny wyﬁt@powania duzych
udardw pradowych przy zatgczaniu.

5.5. Odpornosé na wytadowania elekbtry¢znodel .sbatyczne]

lletoda symulacji SE80, wyiladowania bezpoérednie na zewngtrzne po-
Wwierzchnie szafy, eleaenty wanisuladyjne dostepne pruzez operatora,
na podstawe i ramie wa.ipulatora. W poniarach przyjeto za pobven—

cjaz odniesiznia zacisk ocnronny szafy urzadzehia sterujacc,o lub

manipulstora. .rzy wysonywaniu pomicrdéw uwes lgdniono wynizi pomia—

A 17'
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réow oprzedunie,c eJgzeanplarzs rovota. w,facowania inicjowano na

rungty pomiarowe o nisgie] odpornosci.

Po wyrowadzeniu zamian Z1...26 (opisanyca w p.4) stwierdzono, zZe

wytadowania 3D bez_.odredaie 2 <V, 4 kv, « &V

- na ooudowg szafy, elene.ty manipulacyjne umieszczone ua Arzwiacu
szafly, ptyte zigcz, plytg energetycung nie powoduja wysterowania
objawdw zasxtdceld rooota

— na obudowg ,ul.itu ponocniczego nie powodujs wystgpowania objawow
zakt6ceh robota

- na obudowg manipulatora i ramig Jidéwne manipulatora nie powoduja
wystepowaria objawdw za<idcedr robota.

Po worowadzeniu zmian Z1...Z24 1 Z6 (opisaayca w p.4) uzysiaao
poziom odrorno$ci robota na wytadowaria ele<trycznoSci stabtyczne]
w30 o &V (3Eo0) przy zxryterium oceny bez objawdw zaxidced.

—~

6. Dodatzowe ouserwacje

1. Prograny tesbtowe oyiy realizowane przy wyilsczeniu zasilacza
hydraulicznego. JdoZna bytlo vo zaooserwowaé wna podscawle wigyczed
i wytgczeh rozdzielacza pneunatyczne,o. ,

2. Przy wysbgpieniu zakibcenia inforwacjl wyswietlanej na wysSwie-
tlaczu glawiatury oBéerWowaAO miganie se uwe1tdédw cyfry wybSwietla-
nej na drugiej rozycji w czbterocyfrowyn wyswietlaczu uuameru
programu. Na innych pozycjach wySwietlacza takie zjawisko nie
wystepuje. ’

5. Obserwowano zjawiéﬁo pLZysSpleszenia rucau ama.igulatora na zréo-
kica odcinkaca Grajestorii (szarpnigecia) w arun<ach bez zakid-
cenn. Zjawis.o to wystesowato csgdciej oo xilxu odzinnej pracy
robota, prz, wzroscie tempderatury ole,u. W bédanymmegzemplarzu
manipulatora wystapiz wyclek oleju z sifowniza ramiesia.

4. Le sodzeude uktadu elekbtronicziego UZZ przy S,.awdzaniu oduornos
ci ua zaglibcenia iuapualsowe duze §nerb£i swiadczy, %c Zlecenio-

dawca nie pr eyrowadzi <ontroli izolacji ugtadon Z2%2. Uszgo~

w U

‘d.erie Wystapiio w wyniku rreebicia izolacjl aiedzy Sviezkami
obwoddw 3u0 V.

5. Braz rez, storéw w .agiecie P P przewidzianych w dosumentacji
wsKazuje na Tonieczaodé wrzeprowvadzenia dokiadniejgsze] gonbtroli

wykonaaia elementdw sciadowyca urzguzenia sterujgcego.

{

AR



o.

7.

~13-

Rozwijzanie uktadowe pakietu PPO (523) powinno byé zmichicne

w czebci éOtyCZ@Céj jego wspdipracy z elementami <lawiatury

i pulpitu gloéwnego przytaczonymi diugimi (ox. 5,5 m) przewodani,
rozgaigziong wigzkg. 7 punktu widzenia zakZdcalnosci obwoddw
konstrukcja wigzkl Jest niexorzystra. Wigzka prowadzi przewody
obwoddéw wewngtrzanyca o niskim poziomie (przyxladovo sygnaty ITL
do wySwietlacza) jak i obwody zewnetrzne o wyzszyn poziomie
sygnatodw.

Stwierdzenia i wmnioski

1. Ta podstawie badah K.l yrzeprowadzonych na egzemplarzu robota

RIMP S01Ex o konfiguracjli opisanej w p.2 i zmignami wpfowadzo~
nyni w jrakcie badan opisanymi w p.4 mozna stwierdzié, Ze bada-
ny egzemplarz robota osiggngt nastepujace poziomy odpornosci.
Przy opisie podano dwa poziomy odporno$Sci; pierwszy okreéla
poziom odpornoSci przy kryberium oceny "bez objawdw szakldcenr™
(boz), druci poziom od.ornobéci podany w nawiasie oxredla pozionm
odgornosci przy <ryterium oceny (KU) dopuszczajacyi wystepowanie
zakXécen wydwietlacza 1 laapek «lawiatury oraz laapcs na pulgi-
tacn gidwnym 1 ponocniczym, przy zacaowaniu zaproy,raaovane ]
funkcj*onalnodci usytiowej robova.
a) od_ornosé ronota na zaxitdcenia impulsowve nanosezundowe 5,/50ns
- oddzialywujgce na obwdd zasilania sieciowego 1 «V (2 kV)
przy metodzie symulacji 3N10 ’
~ oddziaiywujace na obwddy zewng¢trzne urzadzenia sterujgcego
przy netodzie symulacji SE10
. do naripulatora 1 kV (1 kV)
. do rozdzielacza pneumatycznego 0,5 kV (1 kV)
. do czujnikdw rozpoznania przedwiotu ponizej 0,5 kV {(0,5kV
. do czujniza startu 0,5 sV (1 kV)
« do pulpitu pomnocniczego 1 KV {1 KV) (przy zmignie Z6)
- do praystewki uczenia ponizej 0,5 kV (1 kV) (metoda SEI0)
» do urzgdzenia zatgczajacego zasilania {(zakzbcalnosé nie
byta pomierzona)
b} odpornosé roboba na zactécemia impulsowve duze] energii 1,2/50
ps (8/20 /J.S)
~ oddziaiywujgce na obwdd zasllania sieciowego przy odiagczo-
nych uxradach elektronicznych urzgdzenia zakgczajacego

zasilanie 2,5 kVy 6,25 J przy metodzie symulacji SK30

A6
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- z urzqdzeniemJZZ ponizej 2 XV 4 J (3L30) przy poziomie
2 KV 4 J (Si30) wystavito uszkodzenie uxiaddw eleoro-
ricznych urzadzenis UZZ
—- oddziatywujece na obwody zewngbrzne urzsczeaia sterujy-
Ceg0 »rzy Mmecousie symulacii .10
Gu Mauipulatora 2 &V 4 J
do rozdzielacza pneunatycsne o 2 IV 4
do czujnigdéw roz;oznawania przedmiotu 2 kV 4 J
do czujnika startu 2 £V 4 J
do pulpitu pomocniczegzo 2 «V 4 J
do yrzystawsi uczenia 2 kV 4 J
do urzgdzenie zalgczajqce,o zasilawie UZ2D (zaxldcalnosé
nie byia pomicrzona)
¢} odgornosé robota na za lécenia sinusoicalne o czgstotliwosci
sieci oddziatywujgce na obwody zewne.rzne urzgdzeaia sterujq-
cego przy metodzie symulacji S50
do manipulatora, do rozdzielacza ;neumatycznego; do czujnigdw
rozyoznawania przedmiotu, do czujnika startu, do pulpitu
pomocniczeso, do przystawsi uczenia ok.‘iO A 50 i1z,
Dla obwodu do UZZ za<iécalrodé nie byla pomnierzona
d) odpornoS¢ robota na xrétgotrwate zaniki napigcia zasilania
sieciowego (metoda S370):
~ z urzgozeniem UZ7 - zagibcalnosé nie byila nomierzona. .lozaa
przyjaé wyniki pomiaréw z badat [ﬁ], W £térych okreélono
odpornos¢ robotva na knétkotrvate zanigi na.iecid sieci o
czasle trwaria 10 ms wystepujice jednocuednie we wszystkicl
fazach
- wystbepujgce w oowodzie zasilania urzgydzenia sterujacego
0 czasie trwania 10 ms
e) od.ornodé¢ robota na wyraaowania elektrycznosci statycznej
(metoda 880 wytadowania bezpoérednie)
~ wytadowania inicjowane nu szufe urzgdzenia s%erujéceéo
elenwenty manipulacyjne dostyune przez operatora mdD o XV
~ Wwytadowaula inicjowane na podssawe i ramie grdéwne mani _u~-
latura wsD 8 &V.
Zagres przeprowadzonych badan {sprawdzen) odvowiada zasresows
badan .04 wykongwada,c1 dla robota IRp. Zasadnodé Jrzyjetego
zakxresd badad uzasedniono + syrawvozdaniu Cﬁ] z oadad poprzeduie~
30 egzemplarza rovota RL.C. soruwnujgce wyni i sprawdac. - Ovrzed-

ke

-
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niego e,z. robota z rooutem obecnie badanym naleiy stwisrdaiéd,,
z¢ w rowadzone zmlany w badanyn rubocle zapewr.iaja DOGWYES acnic
_ozionlw odpornoéci. Przysralowo odporno$é robota od strouy
sie¢l dla impulséw nanosekundowyca wzrosia czterokrotnie.

2. Przy ocenie wynikéw sprawdzen wg wymagash ZN-86 (projekt INP)

e

oraz wymagah PN-86/%-06600 na odpornosé urzadzenia zakwalifi-

kowanego do wykonania W2 nalezy stwierdzié, ze badany egzemplarz

robdta przy kryterium oceny objawdw zakidcehn "zaciowanie
zaprosranouwane] funscjonalunobci uzytsowej robota" (do.uszczenie
za.tbédcen inforaacji na glaviaturze i pulpitach ores 0Zgddw
odwporowania nis _rzefraczajgcych +4uU mm) spetnia wyaagania
powyZszych norm za wyjgbgiem:

a) od,.oraosci oowodu do czujnizdw rozyoznawanla przedaiotu
.rzy zakibéceriach impulsowyca nanosesundowyca 5/50 ns. rrzy
wWyna un,n poziomie wystepuje zagibcenia Tun<cjl rozpozna.ia
przedmiotu

b) od.ornodci u<iadu ele<ironicznezo urzgdzenia zaigczania
zasilania (UZ2) dla zaalbced impulsavyci duzej energii
1,2/50‘ps, stdéry ulegt uszxodzeniu Drzy wymaganyn poziomie
zastbcen

¢) odpornoéci robobta na krétgotrwate zaniki napigcia sieci wy-
stgoujace Jednoczednie w trzech fazaca, lub jednofazowyn
obwodzie zasilania sieciowego urzgdzenia sterujgcego .

W celu wyjaénienia przyczyn negatywnych wynikdéw sprawdzend prope-—
nuje sie:

ad.6.2.a) przeprowadzié kontrolg poprawnosci montazu tordw do
czujnikdw rozpoznania przedaiotu od zigcza 9x5 do pakiebu
wejsciowego z oddzieleniem galwanicznym umieszczone o W f£asecle.
Przy sontrolil naleiy zwrdci¢ uwage na pakiety PPP obszugujace te
oowody. Istrniejg przesianki o braku rezystordéw, podobnie jak
wprowadsonych zmiang 43 w pakiecie PFP obsZugujacym pulpit pomoc
niczy. Rozwazyé mozliwodé wyrowadzeria gondensatordw odsprze—
zajacyca dla oowodu zasilania 1 obwoddw wejSciowyca od czujni-
£6u za ustadani barier isgrobespizcznych. « praypadcu stwierdze-
-nia poprawno$cl wy<onania oowoddw i braku mozliwosci worowadze-
aia kondensasordw oas r.egajacyca nalezy zalgécié scosowaule
exranowanego faola bagieso t,pu Jagl oyt zastosowany dla pul,.icu
nromocniczego. ¥ro, onowane $rodki powinuy zapewnié wymasany
nosiom o7, oruchscl omavgiasnych oowoddw reoota, jaki os’,suigto dua
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innych obwodéw.
ad.6.2.b) nalezy zwigkszyé wytrzymaiodé elekbtryczna izolacji
migdzy éciezkami druku obwoddéw sieciowycn wprowadzonyca na
plytke drukowansg, wz,lednie usunaé te obwody z piyski (przyxza-
dowo przez przeniesienie przekaznika sterujscego styczniki
poza piytse). Povprawnosé zmienionego wyxzonania nalezy spraw-—
dzié proébag izolacji oraz powtdranymi badaniawni kompletnego UZZ.
Zakres powtérnycn badan yowinien obejmowaé sprawdzenie pozionu
odpornosci na zakkécenia impulsowe duze]j energii, zakibdcenia
impulsowe nanosekundowe oddziaZywujzace na obwody foncrolne do
szalfy urzgdzenia sterujgcego oraz wytadowania ESD. Badania UZ7Z
mogg byé przeprowadzone samodzielnie przy odpowiednie] symulad-—
cji obwoddéw umieszczonych w szafie US.
ad.6.2.¢c) nalezy przeanalizowaé obwdd sieciowy urzgdzenia ste-
rujgcego (US). Przy analizie nalezy zwrdcié uwage na:
-~ parametry czasowe uzytyca 'elementdw komubacyjnych
- mozliwe przyczyny wystg¢powania udardéw pradowych przy zatacza-
niu napiecia po zaniku. Udar pradowy moze vowodowaé zakldce-
nia impulsowe |
- rozwigzania zasilacza £P3
W przypadzu potwierdzenia nbemozliwosSci zwigkszenia odpornosci
na zaniki do 20 ms proponuje sig zweryfikowaé wymasania w Zo
na 10 ms.
Na podstawie przeprowadzonej analizy wynikdéu mozna stwierdzié,
ze robot RINP-9I01EX speini wymagania Zi-86 dobt.odpornodci na
zaltbdcenia elextromagiietyczne pod nascepujacymi warun.aji:
a) wprowadzenia do doxumentacji robota zaian wniesionycn w ba-
danym egzemplarzu zardwno przed rozpoczeciem badah, jak i
w trakcie przeprowadzania badan (p.4)
b)wprowadzenia do dokumentacji zmian wynikajgcych z analizy
przyczyn negatywnych wynicow sprawdzen omdéwionych w p. 5.3
¢c) uzyskania pozytywnyca wynikdéw badah poprawionego urzdzenia
zatgczajgcego zasilanie (UZZ) w zaokresie podanym w p. 6.3
ad.6.2.0).
Na podscawie wynikéw badah obu egz.robotdw, analizy wynikéw {
i obserwacji mozna sformulovaé.nasterujace wniossis
a} przysotowany do badad eézemﬂlarz roooca nie by}t wykonany
z,odnie z doxuleatacji, a srocedura Jjego uruchemiania nie
byta uyionana poyrawnie. Swiadczg o Gym: brak rezystoréw w

sakiccie £ ., uszrodzenie izolacyi w usizadzie elewcroniczayn
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W pracac. rzysovowawczych. do badad nle uwzgledniono

wszystiich wnlosxdw podanyce W P. .5 sprawozdania z po-

orzediica badafi robota

w

przysziych pracach modernizac,juych nasezy uwzglgdnié:
zmiany w pakiecie typ 527 wynixkajgce z faktu wystepowania
druzica drzewoddw do e.emeuntdw wspdizracujacyca (Llawia—
tury i pulpitu ,itéwnego),

wydzielenia ze wspbdlnej wiqzgi W1 przewoddéw obwoGow o
nisgia poziomle sysnaitdéw MMu do elenentdw wspdi, racujacygca
z pakietem typ 523,

przeniesienia obslugl elewentow pulpitu gidwne,o na pagie-
ty we/wy z oddzieleniom galwanicznym zayewniajyC,ch Wyzsi.
odpornosé,

zalecenia IEC 550 w zakresie sposobu realizacyi we/wy,

obie tow,c.., zerowania obwodu szasilanis tyca we/wy,

zuiany pro_re uv.e eciminujace zjawis<o sodtynuacjl programu
uzytiowego roooba przy wyigczonym zasilaczu iydraulicznym.

-
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