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1. Opis techniczny 

1.1. Przeznaczenie 

Stanowiska badawcze, przedstawione ,o61,4dowo na rys.1, są „,2zezna-

czone do prowadzenia bad dń robotów przenysłowych zg. z zakresiem 

I wymaganiami na bauania zawartymi w ZN oraz w normach ISO. 

Badania robotów przeprowadza się: 

- dla oceny egzem-olarzy prototypowycn 

- przy każdorazowym uruchomieniu proaukcji 

- v przypadku wprOwauzenia zmian konstrukcyjnycn i tecnnologicznych 

lub materialowyca, mogących mieć wp,tyw na wIasnościrobota 

- w przypadku nadmiernej ilośti reklamacji ze strony użytkowników 

- okresowo co 5 lat 

Stanowiska badawcze mechanizują i automatyzują badania robotów 

pr6emyslowycn w zakresie następujących parametrów: 

slóunych wymiarów, przestrzeni roboczej, położenia zerowego 

- powtarzalności pozycjonowania statycznego i dynamiczmego 

- powtarzalności i -dokIaaności odtwarzania zaprogramowanego toru 

ruchu 

- sztywności 

- stałości parametrów w czasie 

• prędA.ośqi i przyspieszenia 

- czasu rozruc.„,u i namowania 

- naięć prądnic tacnometrycznycn układów na-pędowych 

- pracdów,silników napędowych 

- przerebulowania i amplitudy oscylacji sygnału pr-ęd,,ościoweo 

- odporności i wytrzymałości na zakłócenia elektromagnetyczne. 

Zastosowana aparatura i urządzenia oraz opracowane programy użytko-

we na aikrokomputer I761J4PC/AT, ,ISA-3100 i dla układu sterowania 

badane6o robota pozwalają na automatyzację badań w zakresie: 

- sterowania zespalam zadawania siły i badanym robotem 

- rejestracji, przetwarzania i wizualizacji wyników pomiarów sta-

tycznyca i dynamicznyca. 

Za stanowisku SUM-R można wykonać automatyczną rejestrację i wizuali 

zację wynikóW pomiarów dowolnych parametrów przy użyciu aparatury 

wyposażonej w interfejs IEEE4d8 (IEC625), RS232C (1.24), L255, wyjś-

cie BOD lub analogowe. 



1.2. Konstrukcja stanowisk 

Stanowiska badawcze są zbudowane z uniwersinych elementów i modułów. 

PozwalA to na zestawienie stanowisk pomiarowych w różnych konfigu-

racjach, zalenie od gabarytów robota, wielkości strefy roboczej 

i typu badanego robota. CzęściA centralną stanowisk badawczych jest 

stanowisko SUM-R, które składa się z zestawu aIaratury i urządzeń 

zainstalowanycn na stojaku w standardzie 19". Zestaw aDaratdry 

i urządzeń tworzy system urządzeń mikroprocasorowyCa wspóI-pracuj4cy 

z mikrokomputerem IBM PC/A2. 

Stojak jest Wyposażony w zespól jezdny i co umożliwia łatwe prze-

mieszczanie stanowiska. Zwarta konstrukcja pozwała na elastyczne 

tworzenie układów pomiarowych, sterujących i sygnalizujących. 

Uniwersalność zastosowanych urządzeń i aparatury pomiarowej pozwala 

rozwiąZywać różne problemy badawcze. 

1,3. C,Dis techniczny stanowisk 

a skład stanowisk badawczych wchodzą (rys.1): 
stanowiska pomiarowe I - do badania gIównycn wymiarów, przestrzeni 

roboczej i powtarzalności położenia zerowego 

stanowisko pomiarowe II - da badania powtarzalności pozycjonowania. 

statycznego i dynamicznego 

stanowisko pomiarowe III - do badania sztywności 

zestaw aaratury i urządzeń na stojaku SUM-R do badania pozosta-

łych parametrów wymienionych w punkcie 1.1, współpracuje z.w/w 

stanowisami fomiarowymi z miKrokom-ouberem IBM-PA/AT i autono-

miczną aparaturą pamiarową 

-zestaw głowic pomiarowych: 

głowice do pomiaru siły GP-IF/0,5, GP-1F/5(10) 

głowice do pomiaru przemieszczenia GP-11,, GP-21,, GP-31,, GP-2W11,, 

GP-TCPd/m/ (j afrz ark. nr 4.1) 

głowica do pomiaru 2rzyspieszenia GP-3G (patrz ark. nr 4.1) 

zestaw plansz (patrz ark. nr 4.2) 

zestaw autonomicznych urz4dzela nomiarowycn: 

wizyjne urządzenie pomiaroe ja?-1 
generator im-Julsów GZI23 

enerator zakłóceń sinusoidalnych GZS50 

sieć sztuczna US13 

6-
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ada,bowaaa sieć sztudzma 3:AZ-6 

przystaal-a do syluulacji zar_i7,ów w sieci 3-fazowej tP07 

urządzenie zabezpieczaj4ce LZ25. 

Na rys.1 just przedstawiona_ podstawowa konfi6uracoa stanowisk ba-

dawcz:yca. Przyjęto następujące oznaczenia: 
1 - segment sztucznej podłogi 
2 - 

3 - tuleja przesuwu dokładnego 
4 - sanie pomiarowe z glówieq teodolitow4 TA-5 

- prowadnica sań. 0 46 
6 - prowadnica 0 30 x 400; 0 30 c 300 

7 - prowadaik pionowy 

8 - zacisk koiamny 

9 - tuleja gIókvila 
10,- tuleja zacisowa 8'16w-z 

11 7  slup kolumhy 0 76 

12 - .podrośnik 
13 - prowadnica Ir ozioma 

14 - zusix5I „Jrz.sanięcia i obrotu 
15 - siowica siłownia 
16 - zes2ó, oIa _przedniej) 

1? - wOze.c. 

sIowica'do oJru sili 

19 - c,,o2 reb, ulcji w(ysu%Ju 

2u - tuleja oorotu 

21.- 62cowica do „łomiala rze zcenia 

Staulowiso badawcze STLI-R jest ,)rzedsbawiono ,o0.4dawo ia rys.1 i 

S-taowiso -sicIada się z: 
- rgmy 19" - 22 (14.) 

- zos,aa jezdnego - (1,24,25) 

zeslo-lu obwodów zawnętrzmyca i zabezi.ieczseA ZOZ - 
- zesl,oIu stero\vania i sygnalizacji Z06 - (u) 

- podzes,olu gniazd sieciowycn - (20) 

- zesbawu płyt maskuj4cyqh - (2,3,5,7,33) 
- zestawu półeK (2 ,30,31,32) 

lisbj zapezpieczającej 1,rzel.wdy - (12) 
- lampki sygnalizuj4cej wiącze_iie do sieci - (15) 
- elumeacóa _constru,ccyjnycn - (4,9,1J,11,13,26,2") 

- miernika ,Jr2,emies2,c2,enia - 24 (23) 



- przyrza,du pomiarowego EGT-233.0.6 - 25 (2) 

- monitora ekranowego Ileptun 156 - 26 (21) 

- zestawu urządzeń mikroprocesorowyc.b. -LSA-80 - 27 (1o,19,20) 

- zestawu Pomiarowego f-my CAR EK - 2o (16,17) 

Segmelty sztucznej podłogi o wymiarach 1000 x 1000 mm set mocowane 

sztywno do podIoża po wypoziomowaniu. Stanowią oazę do sztywnego 

zamocowania osprzętu looiarowec,o w wybranym punkcie przestrzeni 

roboczej. 

Kolumny pomiarowe o regulowanej wasokości (aax 2200) są wyuosażone 

ouracany slup o Tegulowanym wysuwie. 

Ze względu na posiadaną sztywność mogą być wykorzystywane jako 

eiementy wsporcze. 

ia rys.3 jest przedsta7/..un3 schemat ideowy poIączed przewodowych 

stojaka 3b1-R. 

ZeSpół obwodów zewntrznyca i zabezpieczed ZO2 (rys.3 i 5) umożli-

wia ±.odalączenie 8 barier outycznyca oraz oowodu STOI A YJY luo 

STOP SYST:6= z u&Iadu sterowania badanego robota. 

Do zespołu ZOZ jest podłączone stanowiso do zadawania i pomiaru 

sily..0bwody.  zespoiu Spełniają funkcję sterując i zabezpieczającą 

przed zwarciem. 

Zespól sterowania i sygnalizacji 23S (rys.4) jest wyposażwy w: 

- prLycisk z Kluczykiem (stacyjo,) do załączania zespołu 233 

(poz.1) 

I - prhycisk podświatlany (zielony) do załączenia stanowiska oz. 

4) 

- przycisk podświatlany (żółty) uo wylqczania stanowiska (poz.2) 

- prza-cisk ,Jodświatlany (czerwony) światłem przerwanym do {a-

sowania syg4au przywołania generowanego przez podzespół 

sygnalizacji fS ( oz. ) 

- źródło sygnału akustycznego (głośnik) (poz.9) 

4pspó1 jest wyposażony również w iicznik impulsów eIeKtrycznych LI 

do zliczRhia cykli przy badaniu pracy dluE;otrwalej coot , przy 

wyłączonym s6anowi.ku oraz w, złącze IEEE-48o i zIcza do podłącze-

nia pakietu OUT-547 CT-5. 

Tfrządzenia i a. aratura pomiarowa sq zasilane z- podzes,oIu L3niazd. 

sieciowycn zaiu,czanego i wy czanego odpowiednim prz,ycisKiem 

zespołem ZSS. 
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1.5.1. Dane tecnniczne urządzali i aparatury pomiarovvej 

W si,Iad stanowisKa 3-61-R wchodzą następaj4ce urz4dzenia i aparatura 

pomiarowa (rys .2): 

A 

1. czujnik przemieszczenia liniowego RID1-10 

producent: Hot Ginber Baldwin Dlesstechi_ik GMBH Darmstadt 

- lasa dokIadności 0,u25 

max prędKośó przesuwu 15 mis 

max przyspieszenie 50 mis2

napięcie zasilania + 7,5 V 

temp.pracy -20 4- +70°C 

max długość acla (odl.od przyrzquu pom.) 3 ,1 

ciężar 500 g 

zaicres Iomiaru (z proWadnicą W/GS2300) 2000 mm 

2. miernik pr.zemieszczenia 1G10 (rys.2 poz.25) 

Jroducent: Hobbi_lber Baldwi, lesstechni,c J I „ar tadu 

zares ,omiaru 

- deKIadhoć 
napięcie zail.-ia 

- opór mucy 

4 temp.p2acy 

ciężar 
odcl4t cyfrow-j

+ 10 ni 

10 Am 

220 T ;00 I?, 

2u TA 

-20 4- -1-6-roc 
5,3 kg 

6 cyfr 

3. induz:cdjliy czujnik. ,rz,emies,czenia 'V1T3 

1.Ioducent: Hottinger Baldwin. MesStecnilik GMBH Darmstadt 

zares pomiaru + 1 mm 

klasa dokładności 0,2 

napięcie zasilania 2,5 +5 ,L 

częsbotliwość fali aosiej 5 ' Elz 

inda.ccjjiiość 10 if:1 

re 4staucja 43 OZ 

- dolAiszczalre 22 ieszehie 50 m/32

'ciężar 57 3 

temp.prac-, -2u 4- +800C 

4. ineukcdjny czujnik przelliszc,,cqiu ,i527 

p2oduceht: ilottint,er Baldwii 

- ,onid,ru 

- klasa. 'o/r. adliości 

DarnstFdu 

+ 5 



- napięcie zasilania 

25,11:5 A- czystotliwość fali nOśnej 

- indukcyjność lu MH 

- rezystancja 90 a 

- dopuszczalne przyspieszenie 50 as
2 

- ciężar 47 g 

te . pracy. -20 +t50°C 

7. indukcyjn:; czujnik przemieszczenia W10T-K 

producent: Hottin,ger Baldwin 2e3stec1nik GL1Bil Darmstadt 

- zakres pomiaru +10 mm 

- klasa dokładności 0-12 

- napięcie zasilania 2,5 +5 A 

- częstotliwość fali nośnej 5 kHz 

- indukcyjność lu mH 

re'zystancja 65 ,52. 
- dopuszczalne przyspieszenie 50 m/s

2 

- temp. pracy , -20 4-

6. indukcyjny czujnik przemieszczenia J2OTK 

producent: Hottinger Baldwin lesstechnik GMBil 1)armstadt 

7: 

- zakres pomiaru 

7 klasa dokładności 

- napięcie zasilania 

- częstotliwość fali nośnej 

- indukcyjność 

- rezystancja 

- dopuszczalne przyspieszenie 

- ciężar 

- temp. pracy 

miernik przemieszczenia 1G4-23.C6 

producenb: Hottinger Baldwin lesstechnik 

- klasa dokładności 

- częstotliwość fali nośnej 

- napięcie zasilania czujników 

- indukcyjność wejściowa 

- max długość kao'li pomiarowych 

- max częstotliwość pomiarów 

- temp.. pracy 

- cdczyb cwfrgwy 

- max częstotliwość 

- ok-res próbowania

+20 mm 

0,2 

2,5±5 /0 17" 

5 kHz 

10 MH 

56 .2 

50 m/s
2 

90 g 

GiABH Darmstadt 

0,2 

5 kHz 

2,5 +3 x, 7 

-2,5 20 MH 

500 m 

200 Hz 

-20 4- +60°C 

pracy modułu odczytu 25 Hz 

4u ms 
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- wyjścia interfejs ow : IEEE 48d i V 24 (RS-232C) 

- ilość kanałów 8 

- ciężar 11 kg 

220 T 50 Hz - zasilanie , 

8. teasometryczny czujnik siły 23t J,5 RN 
producent: Z "CAR " Warszaw 

- zakres pouiaru 

- dopuszczalne przeciążenie 
- sygnał wyjściowy 
- pasu() -błędów 

-.begesaW4-e. Yl _insovmeeirb 
dopuszczalne napięcie zasilania 

9. tensometryczny czujnik siły ]St 5 kil 

producent: 4'Z "CAR " Warszawa 

- zakres pomiaru 

- dopuszczalne przeciążenie 
-Sygnał wyjściowy 
-.pasmo blęaów 
- temp. pracy 

- rezyst;ancja tensometrów 

- dopuszc6a1ne napięcie zasilania 
10. tensometryczny czujnik siły TSt 10 kN 

producent: PZ CAR EX Warszawa 

- zakres pomiaru 10 kN 

- do-pusLc,,alne przeciązenie 50 j) 

- sygnał wyjściowy 1,0 mV/V + 0,1 

- pasmo błędów ±0,2 h 

temp.pracy O -c- 60°C 

rezystancja tensoaetrów 4 x 350 a 
- do-puszczal.ae qapięcie zasilania 10 V 

11. tensometryczny czujnik ciśqienia Tadt 0,5 Ja'a 
.droducent: 2Z. "CAREX" darszawa 

- zakres pomiaru 0,5 ZiPa 

- dopuszcz,alne przeciqżeaie 50 A 

- isygnal wyjściowy 1 InV/if +0,1 

- p4wab. plydów +0,2 1, 

temp. pracy Ó + 6-6QC 
- rezystancja benbometrów 4 x 350 31 
- dopuszczalne napięcie zasilania 10 

/o 

0,5 kh 

507o 

1,0 mV/V + 0,1 % 

+0,2 /o 

0 + 60.°C 
4x350oc 
10 V 

5 kiN 
50)

1,0 mV/V +0,1 70 

±0,2 A _ 
O + 60°C 

4x 550Q 

10V 

A 



błąd temp. zera 
czułości 

12. tensometryczny czujnik ciśnienia 
producent: PZ "CAREX" Warszawa 

- zakres pomiaru 1 ILJa 

- dopuszczalne przeciążenie 50 A 
- sygnał wyjściowy 1 AV/V +0,1 

- pasmo błędów +0,1 / 

- temp. pracy 04-60°C 

- rezystancja tensometrów 4x 350a-

- dopuszczalne napięcie zasilania 10 7 

- błąd temp. zera 0,007 7-0/°C 

- _n_ czułości 0,03 70/°C 

13. bensometryczaY- czujnik ciśnienia 2aNt 511Pa 
producent: PZ "CAREX" Warszawa 

zah:res pomiaru 

- dopuszczalne przeci4żenie 
- syt;naI wyjśtiowy 
- pasno błędów 
- temp. pracy 

- tezystancja tensometrów 

- dopuszczalne napięcie zasilania 
- błąd temp. zera 

czułości It 

-0,022 Z/°C 

-0,011 .70/°C 

TCWt 1 MPa 

5 MPa 

50% 

1 W/ +0,1 

+0,1 A 
Q 60°C 

4x 350c52. 

10V 

0,006 %/°C 

0,022 %/°C 

A 

A 

14. ten-sometryczny czujnik ciśnienia TCWt 10 Ira 
,roducent: PZ „CAR " Warszawa 

- zakres pomiaru 10 ,2a 

- dopuszczalne przeciążeni 50% 

- sygnał wyjściowy 1 aV/V +0,1 A 
- pasmo błędów ±0,2 % 

- temp. pracy 0 4, 60°C 

rezystaacja tensometrów 4 x 350a 

- dopuszczalne napięcie zasilania 10V 

- błąd te . zera o l037 $/°C 
-"- czuloSci 6,007 A/°C 
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15. indukcyjny czujnik przyspieszenia 1312/200 

producent: Hóttinger Baldwin lesstechnik G*LdBH Darmstadt 

- częstotliwość znamionowa 200 Hz.

- zakres częstotlwośbi pracy 0-100 Hz 

- przyspieszenie znamionowe +200 m/s2

- sygnał wyjściowy. 80 mV/V 

- napięcie zasilania 2,5 +5 h V 

- częstotliwość fali nośnej 5 kHz 
- indukcyjność 10 MH 

- rezystancja 40 a 
- temp. pracy -10 + +60°C 

- di.ężar 17 6 

16. wzmacniacz mosbkawy z falą nośną 5 kHZ CAL 1002 (:us.2 p.16,17) 
producent: 2Z "CAREX" Warszawa 

- zasilaie czujnika 

- typ czujników wspóibracuj4cycn 

fala nośna 5 kHz 
1, 2 lub 5 V 

tensometryczne 
100-1200Aw ukła-
dzie pełnego i 
póImostka 

indukcyjne w ukIadzie 
póLiostka, 

transformatorme 

- zakresy nagięć wejściowych 0,5; 1; 2,5; 10; 20; 
50; 100; 200; 500 
1000 mV 

- płynna regulacja wzmocnienia +10 4. -60 fo 

- zakres równoważenia rezysbalicyjnego 
przy zasilaniu 5 V 

- zakres równoważenia pojemnóściowego 

- pasuo częstotliwośći 

- nieliniowość 

temp.wsp.napięcia niezrównoważenia 

- temp. wsp. wzmocnienia 

- sygnał wyjściowy 

temp. pracy 

- rezystancja wejścioNa 

- apięcie asilania 

+25 mV 

0 - 4 nF 

0 - 1000 Hz; -1 d.13 

0,1 % 

0,u1 A/°C 

0,01 70/°C 

5 V nax 20 mA 
5 + 40°C 
100 ka 

220 / 50, Hz 

17. generator fali nośnej 5 kHz CAL 1032 (rys.2 poz.16,17) 
producent: 2Z „CAR " Idarszawa 

- częstotliwość 'napięcia wyjściowego 

- napięcie -wyjściowe 

5 +0,5 A kHz 
2 T +0,1 /70 
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wsp. zniekształceń harmonicznych 

- bemp. dryfb częstotliwości 
tt 

- temp. pracy 

- obciążalność wyjścia 

18. cyfrowy moduł odczybu CAX 1304 

producent: 2)Z "CAREX" Narszawa 

- max wsKazanie modułu odczytowe8o 
(zaKres pomiarowy 2 7) 

nieliniowość 

- rozdzielczość poaiaru 

- temp. pracy 

rapięcie zasilania 

- prąd wejściowy 

19. czujnik temperatury OP 2530 1 x Pt 100 

producenb: MERAZET PoznaA 

- zakres pomiaru 

- klasa dokładności 

- wymiary 

długość wyprowadzań 

20. wzmacniacz CAX 1020 (rys.2 poz.16,17) 

i)roducent: 2Z "CAREX" Jarazawa 

amplitudy 

- zaKres pomiaru bemp. 

- błąd linearyzacji 

- prąd zasilania czujnika 

- sygnał wyjściowy 

- czułość temp. ala wyjścia napięciowego 

- temp. pracy 

równoważenie zera wzmacniacza 

- płynna Kore:ccja wzmocnienia 

max 0,3 % 

max 0,02 W °C 

max 0,005 Yo/°C 

5 40°C 

max 50 mA 

(rys.2 poz.16,17) 

1-1 , M T 

max 1 cyfra 

1 aV 

5 - 40°C 
220 / 50 Hz 

max 10 pA 

-200 + +550°C 

1 

02,5 x 32 mm 

10 mm 

-100 4- +500°C 

max 0,2 A 

max 5 mA 
5 V - 100°C 
10 21,/o0
5 40°C 
A- I A 
10 A 

21. wzmacniacz pomiarowy izolacyjny AMP ISL 1 ki 5 
producenc: Z2IIw   Narszawa 

- dopuszczalne napięcie wejściowe 

- dopuszczalne napięcie izolacji 

- dopuszczalny prąd obciążeliia wyj.oufor. 

- dopuszczalne obciąż, wyjścia pomiarow. 

- rodzaj wejścia asymetryczne 

- oporność wejściowa min 10 MR 

- prąd wejściowy max 30 nA 

- nominalny sygnał wyjściowy +10 T 

max + 35 T 
min 1500 Vr ms 

max 50 mA 

min 10 k.52 
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- v,zmocniellie reaulowane sko,cowo 

- nieliniowość wzmacniacza 

- i_iedoKiadaość usba±eiia wzmociiiehia 

1, 5, 10, 50, 100, 
500 V/T 

max 0,1 Z 

1, 10, 100 T /V 
max 0,u5 
50, 500 T/T 
max 0,15 Z 

B - iakiety s-przęL,aj ce -u0 (prod. Mix. Szczytno) 

1. paz,:iet 10-bitoweco przetvvorni.ca A/C 32 kanałowego ADC-25 

(Li3A-80.25) 

za.cres napięć wejściowych 
- rbzdrsielczość 
- czas przetwarzania 

ilość kanałów analogowych 

- możliwość „;eneracji przerwania 

- szyna systemowa 

- max pobór prquu ze Źródła +5 1 
1.15 V 

- do,ciadao66 przetwarzaaia 

- rezystancja wejściowa 
2. pRkiet 8 wyjść dwustanowych 220 1 

- ilość wyjść dwustanowych 220 7 

- pobór prqdu ze źród Ll.la +5 7 

O — 5 T 

• 88 a7 

120 As 

32 

lIn2u3TER 

0,55 A 

80 mA 

+0,1 /L 

10 kl a 

OUT-54 (MSA-00.54) 

8 

uax 0,5 A 

220 V 50 Hz: 

dla anału wyIęczonego 
Ula wIqczonego 

- napięcie izolacji między szyną systeAowl 
a kanałami ooietowycli 

- możliwość Zgłaszania pr z e rw ani a 
- szyna systemowa 

5 nA 
IA 

1,5 kV 

1,11a OS TER -M 

3. pakiet przedłużacza aktywnego 2XT-42 (LISA -80 . 42 ) 

- długość przewodu między- płytkami 
przedłużacza 

- szyna systemowa 

- szyila sterująca 

- szyna adresowa 

- szyna ,Jrzerwail 

- max pooór prądu 
układy pakietu 

ze źródła +5 7 przez 

600 imn 

.Ld 

JIKROSTER-iji asyme-
tryczna 

jednokierunowa 
buf orowana 

0 ,35A 

ft 

If 
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4. pakiet przetwornicy napięcia 12 1/+15 V , 300 Zi P5A-80.300 
- napięcie zasilania 
- pooór prądu z zasilacza 
- wyjściowy dol_. prąd obciqz„enia 
- wyjściowy prvcd zwarciowy 
- zalana napięcia wyjściowetso przy 

zmianach obciążenia 0-0,35 A 
- częstotliwość przetwarzania 
- ten. pracy 

12 T +5 A 
max 2 A 

2 x 0,35 A 

0,38 A +10 mA 

+150 m1 
nin 20 kHz 
5 4. 

/4-5°C 
5. pakiet współpracy z urządzeniami peryferyjnymi SIO/110-30 

(iiSA-80.30) 

3ufor wyjściowy R32J2C: 
- min.napięcie wyjściowe 7n7

T
OL 

- ax pr4d zwarcia Ios

Bufor wejściowy R52320: 
- dla wejść i DR uI nie sterowane 

U, 0,8 T 

- dla ,ozostaIych wejść: 
UT+ :

I 
- 0,8 V 

U2- : U
I - O T 

Interfjs równoletsi5: 

- obcigzenia wnoszone 

j4ce: 

przez 

Poziom 

poziom 

linió steru-

H 

- obciążalność dla wyjść liniiEterującycn: 
sygnał VALSOR 
sygnał AOr 
pozostałe sygnały 

- o)ciclżenia wroszone przez bufor szyny 
danyca: poziom 

poziom H 

- oocią6alność bufora szyli,' danych 
- pobór prądu ze źródIa +5 T 

*12 V 

- szyna systemowa 

-La 

5 

-5 
30 mA 

Tj . 2,4 7 o 
Uo . O'4 T 

Uo =O'4 V 

Uo 2' V 

1,6 mA (kaSEL) 

2,4 mA :!A0p,S0) 

40 pl pozostałe 

9 wejść 22L 
7 wejść 2TL 
10 wejść 211 

u,25 mA 

40 pA 

30 wejść 22L 
iliax 1,9 A 

max 66 mA 

h iKROSTZ:i 



-14-

6. _pakiet interfejsu równolegIebo obslui klawiatury i magnetofonu 

/MSA-80.31) 

- parametry prądowe wejściowych linii obiektowych 2A0-7, 1.60-7 
PC0-7: 

przy O jIHmax 7IH = 2 40 1 

JILmax przy 711, = 3'45 7 0,25 mA 

paranetry pr,Aowe wejściowych linii ooiektowyca IRA, IRi, 

j
rzy- 2 V 40 11A rilmax 

_p 

ILfl 
przy -1,6 mA 0,8 V 

IIL = 
.varamebry prądowe wyjściowych sygnałów obieKb.aWyca 
jaimax przy 701I = 2'1j- -10 mA 

mA JOLmax
przi 

701J = 0'45 
25 7 

- zasilanie U 
CC 

- pobór pr,4uu zasilania Iccmax 

- szyna systemówa 

uKIad transmisji równole3lej 8255 

bufory sycl,manw zewnętrznyca 0216 
bufory szyny sysbemówej t)215 

7. pakiet wejść dwustanowych 24 7 .IN-502,(MSA-60.501) 
- ilość wejść dwustanowyca 24 7 16 

- napięcie zasilaaia pakietu +5 V +5 1c; 
- 1.r4d zasilania Pakietu max 600 mA 

- prąd zasilania jelineo kanału max 2u mA 

- stała czasu filtru dolnoprzepusbóweL;o C 330 ps 

na.Lięcie izolacji szyny ssbemowej 
od obe'i.-towej 4 kV 

- szyla systemowa MIKROSTER-IJ 

- nożlivvoL5 generacji przerwanick 
8. pakiet 7E/WY dwusbanowyca uzależnionych czasowo CT-55 (L3A-80.55) 
- szyna systemowa IJIKR03T2R-M 

- szyna adresowa 5-oibuva 

danych o-bitowa 

- ooszar zajAowanej pizestrzeni 4.E/WY 1 lokacja 

- szyna obieKtowa 10 KaaaIów (15 linii, 
4 linie zasilania 
24 1) 

- napięcie zasilania +5 V 
- pobor prądu zasilania 0,-9 A 

1-15 V +5 70 
1,05 A 

,IIkROST.ER-M 
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f 

-max poród prqau przez wysterowaae vejście 
impulsowe IW11, 24/ 15 Lali 

 -_piqd włączonego Kanału wyjściowego Iva. 
24 A A 

- max czębtotli,vość przeIączaLia wejść 
zlic2,ajzących 30 .h.Hz 

C. Karty sprzęgające IBM dystrbutor: Data CO-tro.ding gars4awa 

1. karta interfejsu równoległe o I -40 

szyna danych d bitowa równoległa 
- ilość linii sterujących 8 

- max ilość podlączanyan urządzeń 
- max prędkość transmisji 

- język programowania 
2. Karta interfejsu szeregowego 4 x R5232C 

- pr" "dość transmisji 

- dane 

- roezaj Komunikaoji 

- max ilość _podłączonych urzquzeń 
- Kontrola parzystości 
- pe,Lny system sterowania z przerwaniami 

- oosluga błędów 
3. karta o255 I/0 

- rodzaj wejść/wyjść 
- ilość linii 
- ilość liczniKów 
- aax częstotliwość zliczianych impulsów 
- wyjścia Oramkujące liczniki 

4. karta LC-8255-2 

producent ZEJ14 AMBh.A. Jarszawa 

- uniwersalny układ wejść/wyjść 
- liczba linii uniwersalnycn 

- programowanie kieruncu pracy 

- wzmacniacz 221, na każdej linii 
- uniwersalny układ liczników czasowych 
- liczba kanałów licznikowym C2C 

15 

2 las przy Iączliej 
długości kabli 
10 m 

BASIC 

Jra-ramowana i 
30 4- 9600 

5,6,71ub b. bitowe 

asynchroniczną 
4 

2TL 

4o 

3 ośmiooitowe 
2 Laz 

3 

PIO 8255 

48 

w ,3rupacn 8 oit 

CEO 8253 

3 
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5. karta AC/CA 10-011-1612 
- prZetworaik AC 

- typ wejscia 

liczba -wejśó 
- rozdzielczość 
- nieliniuwość całkowa przetworni.LeA 
- zakres napięć wejściowych 

- minimalny okres próbkowania 

automatycznej: 

szesnastokanaIowej 

ośmioanaiowej 
czterokanaIowej 

dwukanaIowej 

jednokanałowej 
- odoiór danyca poprzez kanał DMA 
- pro6:ramowana liczba karal.ów 

proramowana częstotliw_ość próbkowania 
- przetwornik CA 

- typ wyjścia 
liczba wyjść 

- rozdzielczość 
- nieliniowość całkowa przetwornika 
- prąd wAściowy 
- zakres napięcia wyjściaveóo 
- sterowanie poprzez kanał 11,,A 
- proramowana częstotliwość 
- wejścia i wyjśia bc inarne 

- układ 1.omia_ou czasu 

przy pracy 

AD574 AKN 

niesymetryczne 

16 

12 bit, 

0,012 b .(1161) 

+10 T, 4-:; 7, +2,5 V 

0 10 V 

0 4. 5 v 

490 pB 

246 pz 

123 lis 

62 yls 

31 lis 

1, 2 lub 3 

AD 607 .13N 

niesymetryczne 

2 

12 bit 

0,006 A (FS) 
10 mA 

+1u T, +5 T, 0+10 V 
1, 2, lub 3 

/Ib 
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1.5.2. Dane tech.L.iczne urządzeń douatKowycn 

1. Generator 

proOucent: Rh±aA2 Jarszawa 

1.1. Generator 1 AHz / 6 us 

- amplituda pierwszego półokresu na wyjściu 

nieobciążonYal 

- częstotliwość oscylacji 

- tIuAienie amplibuuy oscylacji do poziomu 

0,5 u 

- polaryzacja 1.ierwsz„ebo póozresu 

- im:pedancja wyjściowa 

- eliergia impulsu prz 4 KY 

1.2. Generator 1,2/50 us (s/20 us) 

- amplituda imlulsu wzijściowebo oez coci-t'enia 

przy zwarciu 

- polaryzacja imItalsu 

- parametry.iapulsu 

zoocze nurastajqce 0,1 0,9 U 

czas trdknia 0,5 U, 

zoocze narastające 0,1 4- 0,9 U 

czas trwania u,5 U 

bez oo-
ciże-
nia 

przy 

zwarciu 

- pojeanosć Konelsaborow rozIadowczycn 

- enerbia impulsu przy I KV 

4 V 

- częstość beneracji impulsów 

1.3. Wyjście 

napięcie wyjściowe 1 5

- polaryzacja +/- 

rezystancja ayjściowa 10 ka

1.4. OgóLue .darametry techniczne generatora GZI-23 

- zasilanie 220 V 50 Hz 

0,25; 0,5; 1; 1,5; 
2; 2,5 kV 

1 TFIz±107o 

6 ps (lub 3-6 oiciesóv, 

+/-

(+10 AO 

2?0 mJ 

1 4 KV 

200 4- J00 A 

+/-

- popoi' mocy 

- wymiary 

- ciężar 

1,2 As +30 A 

50 As +2, h 

b gs +20 % 

20 gs +20 770 

2 pF luo 4 uF 

1 lub 2 J 

16 lup 32 J 

pojedyncze luc 0,1 Hz 

°K.. 60 VA 

515 x 240 x 467 mm 

25 kG 
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2. Generator zakłóceń sinusoidalnych azs-50 
producent: biERA PIAP Warszawa 

- pocur mocy 

- wyjście nalięciowe do metody MT, ,alvanicz-
nie oddzielone 

- konćensator sprzęgajcy 
- wyjście napięciowe niskiego napięcia do 

metody S350, galwanicznie oddzielone 

- rezystancja wy-jściu, a 
- wyjście pr4dowe do metody symulacji 5U50 

galwanicznie odizolowane 

- sposób regulacji napięcia 
- wymiary 

cię-żar 

3. Sieć sztuczna US-13 
producent;: m_33RA PIAP Narszawa 

- napięcie i Trqd nominalny każdej sekcji 
sieci 

- liczba sekcji 

- indukcyjność obwocta oddzielaj,cego 
- pojemność sprzęgająca 

- zakres częstotliwości 
- tłumienie Układu oddzielającego 
- tłumienie ukIadu sprzę6ajqcego 
- tiunienie sygnałów między sekcjami 
- wytrzymałość izolacji 
- te . pracy 

- wymiary 

- ciężcx 

220 7 50 dz 

ok. 150 7A 

0+250 "V1 0+500 .7 

1; 10; 100 ni? 

0 4. 5 7 
10a. 

0+20 A; 0+50 A 

autotransformator 

200 x 250 x 120 am 

kG 

360 7/15 A 50 Hz 
500 T/10 _A DC 

4 

500;1500;2000 uH 

33 ni? (BC) 

0,5 uF (UC) 

3 kHz + 100 vdHz 

20 dB 

3 dB 

20 dB 

2,5 kV 

5 4. 40°C 
43b x 125 x 256 na 
Ok. 10 kG 

4. .erzystawka do symulacji zaników w sieci 3-fazowej LIP-07 

produce/lb: 112kA PIAP darszawa 

- max prąd occiążenia 
czas, trwania zaniku nal.ięcia 

- element 

- wymiary 

- ciężar

kallutuj4cy 

3/ A 3u0 V 50 11Z 

10 4- 1000 ms 

6.6yczr.i2k SLA32 

292 x 140 x 280 •mm 
2 KG 
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5. Urządzenie zabezpieczające UZ-25 

producent: LIRA rIAP iarszawa 

- napięcie obwodów zasilania 

- typ wyłącznika 

- nominalny prąd wyłącznika 

- wymiary 

• cię2ar 

6. Urządzenie wizyjne 7ZP-1 

producent: DZRA PIA2 Warszawa 

- częstotliwość pomiarów 

6.1. Sterownik 4ZT-2.S 

- jednost,Ka centralna RIC 

mikroprocesor 8039 

pamięć programu 4 kB, EPROM 

2amięć danych 2 KB RAM

- interfejs kamery RIX-2 

złącze 

- interfejs równoległy RIR (24 linia we-wy 

uKIadu 8255, buforowane) 

złącze 

- inter'ejs szeregowy RIS (r-24, pętla 

prądowa) 

- we-wy-dwustawne RIO-1 

wejścia 

3 x 580 V 50 dz 

S161 

25 A 

216 x 141 x 145 mm 

2,5 kG 

wyjścia 

złącze 

- wymiary urządzenia wizyjnego 

- zasilanie 

- temp.pracy 

stopieA ochrony obudowa 

7. Głowica teodolitowa 2A-6 (rys.1 poz.4) 

producent: PZO Warszawa 

- powięKs,,enie lunety 

- ,ąt 2o1a widzenia 

--stała imożenia 

- stała dodawania 

max 1000/sek 

:21tra 881009 

Eltra 881037 

4 (Uwemax = 24 V, 

Iwe
M
ax 10 mA) 

(.117max = 24 T 

Iwymax = 
20 mA) 

2xEltra 831009 

128 x 250 x 292 mm 

220 V, 50 jz 

5 4- 40oC 
IP-20 

x26 

1 °- 35" 

100 

O 
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- najkrótsza odle„Iość celowa 
- dokładność odczytu, szacunkowa 
- ciężar 

1.3.3. Opis i dane tecaniczne osprzętu 

1,8 m 

6" 

3,9 H, 

W skład stanowisk wchodzi zestaw głowic pomiarowych (ark. 4.1 
rys. 6-11) i 

GP-11J(rys.6) 

plansz (ark. 4.2): 

bIowica do badania .2owtarialności pozycjonowahia sta-
tycznebo i dynamicznebo, zainstalowana na stanowisku II 

(rys. 15), współpracuje z przyrządem LiG24-233.C6 
(ark. 5.1,- 5.3). 

W' głowicy można zainstalować czujniki: 
W5TK o zakresie +5 mm 
W1OTK +10 mm 

W2OTK ti +20 mm 

.GP.2L(rys.7) głowica do badania powtarzalności odtwarzania prosto-
liniowe-bo toru ruchu, instalowano do ,coinierza robota, 

współpracuje z przyrządem L:GT4-233.C6 (ark.5.1). 
U głowicy są zainstalowane dwa czujniki indukcyjne 
d102K. 2eoretyczny punkt przecięcia się osi czujników 
odpowiada położeniu punktu TO± ,'siowicy. Głowica ta 
spóipracuje z modelem trajektorii liniowej, mocowanym 

na kolumnach pomiarowycn. 

G2-3L(rys.o) głowica do badania powtarzalności pozycjonoWania sta-
tyczne,o i dynami  cznebo w zadanym punkcie przestrzeni 

oraz zacaowania stałości punktu Xl-) przy zmianaca 
osi _narzędzia 

orientacjAfTzainstalowana na stanowisku II (rys.15) 

współpracuje z głowicami GP-TaPd(m) (ark.4.1) oraz z 
przyrządem 1.IGT4-233.C6. Teoretyczny punkt przecięcia 
się osi czujnik6w opowiada położeniu punktu 20I gło-
wicy. Głowica GP-31, jest wykonana w trzech wersjaca 
o zah.resach +5 mm, +10 mm, +20 mm. 

GP-3U(rys.9) bIowica do badania przyspieszenia w rucau postępowym 
jest mocowana do kołnierza robota. W głowicy sat zain-
stalowane czujniki B12/200, w trzech wzajemnie prosto-

padłych kierunkaca. Głowica współpracuje ze, wzmacnia-
ozami mostkowymi z falą nośną 5 kHz typ CAX1002 
(a±k.5.5) 
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GE-2W1L (us.10) L3Iowica pomiarowa jest przystosowana do zamocowa-
nia na Kołnierzu robota przenysIowego i jest 
przeznaczona do badania powtarzalności odtwarza-
nia dowolnie zorientowanej- urajektorii, zadanej 

dwoma punktami (przez obserwację kamerami ekspo-
zycji, w postaci dwóch wzajemnie równoleV_yon 

linii) oraz wieloma punktami (przez ousrwację 
kanerami ekspozycji w postaci dwóch lAzajemnie 

prostopadłych linii). Głowica wcnodzi w skład ze-
stawu pomiarowego i umożliwia wykonanie badań no-

/ wych funkcji r000ta jak ruch po linii prostej, 

czy interpolację kołową przy wykorzystaniu pros-
tycn modeli ekspozycji. 

Konstrucja głowicy poniarowej zapewnia: 
zainstalowanie dwóci Kamer CD oraz czujnika 

indukcyjnego zb• ż przyjętym układem wspóirzęd-
nyda dla r000ta ,IRp w kierunku osi x 

- zainstalowanie kamer w dwócn wzajemnie prosto-

padłych kierunkach A-y 
określenie współrzędnych punktu TC2 oraz modułu 
głowicy 
wykonanie kalibracji osi t i v robota IRp 

- pracę osi t i v r000ta IRp w max zakresacn 

rucau 

- dużą sztywność .necnaniczną i minimalną wagę. 
Głowica jest precyzyjnie mocowana do Kołnierza ro-
bota (lb) za pomocą tardzy (4) wyposażonej w otwór 
pod Kalek walcowy (21). Korpus głowicy posiada 
element mocolivania giowic3, (1) do ardzy az6lędem 
Którego są zorienotane płaszczyzny nocowania 
dwóch kamer CM (17) oraz płaszczyzna mocowania 
suporbu (3) czujnika indukcyjnebo (31) x"laskow-

nik (2) i listwa (7) oraz płytki (5) wraz z tule-
ji  i nakrętką (9), jak również precyzyjnie 
wykonany specjalny specjalny przyrząd zapewniają.

zamont,owaaie kaner i czujnika Z zacabwaniem mo-

dułów i rUwaoleblości osi optycznyca do osi czuj-
niKa. qyfrezbwany kanałek, podkładka (23) i śruoa 
(24) zapewniają przesuw 'kamer wzdłuż osi optycznej 

!Z.3 
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obiektywu w celu uzyskania jednakowego pola obser-

wowanego. Suport czujnika (3) jest wyposażony 

tuleję (12) i śrubę ,(13) do zerowania wskazań czuj-

nika oraz element (16) do aretowania trzpienia 

pomiarowego. Końcówka trapienia pomiarowego czuj-

nika indukcyjnego wyznacza współrzędną x głowicy 

i pozwała orientować głowicę w określonym punkcie 

leżącym na badanej brajeKtorii. 

Głowica jest wyposażona w dwie kamery COD oraz 

czujnik indukcyjny, Którego oś trzpienia pomia-

rowego jeSt dokładnie równoległa do osi optycz-

nych kamer i przebiega przez punkt przecięcia 

alę dwóca linii wzajemnie prostopadłych leżących 

na jednej płaszczyźnie i tworzqcycn exspozycję 

dla kamer. Ułatwia to uczenie robota, pozwala 

wyznaczyć współrzędne punktów TCP głowicy oraz 

modułu i umożliwia wykonanie badania powtal:zal-

ności . trajekborii dowolnie zorienGowanej w przes-

trzeni roboczej przy wykorzystaniu prostych 

modeli ekspozycji. 

Głowica pomiarowa GP-2W1L 

Producent: LIERA PIAP Warszawa 

Kamera COD typ KL-256 

rozdzielczość 

czas naświetlania 

obiektyw 

współrzędne punKtu TOP głowicy 

odległość osi głowicy dla osi przegubu 

robota : 

minimalna odległość ostrego widzenia 

obserwowane pole przy minimalnej odle-
głości osbrego widzenia 

ciężar (bez kabli przyłączeniowych) 

256 pkt 

0,5 - 1'00 ms

Tendon 1,8/16 

Lain . -225 mm 
Xmax . -275 mm 
Y = 0 
Z = 84 +0,1 mm dla 

IRp-TO 
Z . 79 +0,1 dla 

IRp-Z 

284 +0,6 mm 

174 +0,6 mm. 

200 MD 

27 mm 

ok. 2,75 kG 
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GP-12 (rys.11) głowica do „omiaru siły (ściskającej i rozciąa-

jącej) jest instalowana w zespole zadawania siły 

(rjs.16) do rucnome6o trz,ienia siłownika elektry-

cznego typu KTO o skoku 50 ma. 

Głowica współ,racaje ze wznacriaczea aost,..cow3m 

z falą nośną 5 Z:1z ty; CAX 10u2 (ar"-c. 5.3). 
GIoica jest wykonana w dwóca wersjacn, o zakresie 

pomiarowym 0,5 kN i 5 lub 10 IfoT. 

±-11ansze przedstawione na-ark. 4.2 służą do: 

- sprawdzania prędkości maksymalnych poszc:zególnych stopni swobody 

robota 

- sprawdzania odtwarzania toru rucau. 

2. Instglowanie 

2.1. Ogólne warunki pracj 

Stallowiska bgdawcze powinn:, bjó zainstalowane w pomieszczeniu poSia-

dającym: 

- dobre oświetlenie naturalne i sztugZne 

- poziome i sztywne podIoże zapewniaj ce 13kuteczne tIuaianie 

drgaA aecaanicznyca 

- zabetorowane w ,odi.ożu tuleje bwintowane un.ożliwiaj ce luocowanie 

robotów i segmentów sztucznej .dodłogi 

- tablicę zasilania elektrycznego wyposażoną w wyłączni:c 61ówny 

zasilanie,gniazdo 380 V/32 A, 380 i/63 A, bezpieczmizi na każdą 

fazę z sygnalizacją 6ietlną załączenia fazy, gniazda 220 T 50 Jz 

z bolcem zerującym, spełniające wymaga,da normy dotaczącej 

zasilailia aparatury polidarowej, zaciski zera zasilania, 

- stację sprężonego powietrza z zesp-ołem uzdatliiającym. 

przypadu prowadzenia badad robotów hydrauliczno-pneULaatycznycn 

ze wzblędu na wykorzystanie do autoaatyzacji badań aikrokomputera 

IBM-PC/AT przystosowanego do pracy w pomieszczeniu biurowym, 

istnieje A:onieczność zainstalowania ścianek osłonowych, zadaszonych 

z dopływem ,owietrza przez utwory podsufitowe w celu zmniejszenia 

zapylenia i opadu mgły olejowej ()faz w celu za.,)ewnienia odpowied-

nich warunków pracy obsługi. 
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Stanowiso SUII-R (zestaw aparatury i urządzeń pomiarowych) aoże 
pracować w warunkach określonych przez normę P -03/T-42106 dla 

urządzeń Kom-pqiterowycn przeznacZonych do )racy a warunkach przeay-

siowycn. 

temperatura otoczeliia 278 K .4- 313 K 

wiluobność wzGlęena bez Kondensacji 40 .4- 60 /L 

ciśnie:lie atmosferyczne 840 4,- 1070 hIa 

wibracje pomijalnie male 

zasilaiiie sieci 220 V,A- 10 A 

częstotliwość sieci 50 AZ -i- I1Z 

tolera_icja napięć zasilajctcycn +5 

2.2. Przyłączanie urządzeń i aparatury pomiar(xvej 

.0a rys.3 jest ,J2zedstawiony schemat ideowy połączeń przewodowyca 

stojaka Sjid-R. Do stanowiska można przyłączyć: 
- siłownik elektryczny typ KTO wchodz4cy w skład zespołu zadawania 

siły 
- obivody 6TOP AAR-fj,AY, STOP 6Y3FE.I1J. lub J CIA bauanebo robota 

- u lady d barier optyczny-c1i eo zabezpiecznia strefy roboczej 

- pakiety .1,$A-00.54 (AC-54), 1ZA-d0.55' (CT-55), ,,L6A-00.50 (I11-50T) 

- sterowniK 1:rterfejsu 116]-4d8 

rys.12 jest przedsteiony -schemat podiączed wewnętrznych silow-
niKa oraz schemat podIączeiiia siIownikE i ekieuu ,ISA-d0.54 eo 

stanowisKa 

Za rys.13 przedstawiono scheaat podłączenia barier optyczhych. 
tabeJA 1 jest zaaieszczony Kauli pom a2owych. 

la wy,osażeniu stanowisKa z_lajduj się następujące kable przyłączu-
hiowe wyspecyfikowane na arkuszach: 

-- do przyI4czenia układu steruj,4ce3o badanych robotów _ 

SB/MA-80 .50,55 

larl"SA-80.53,55 

b33/WZI:' 

USP/WZ2 

- do przyłączenia 
i -SA-Ł30.54/TO 
.ISA-00.31/11 

.,ASA-JO.S11/1311 

ark.5.1 - 5.5 Doz.? w6 
ark.5.1 - 5.5 poz.7 wG 
arK.5.2 oz.7 wG tabeli 4 

ark.)-.2 poz.7 wG tabeJi_ 5 

urządzeń 713A 

ark.7.3 poz.d wb tys.12 

ark.5.1 - 5.5 ,_Joz.9 wb tabeli 6 
5.5 oz.10 vvb 

ark.5.4 oz.11 wG tabeli 8 

taoe,i 2 

tabeli 3 
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.- do przyłączenia urządzenia wizyjnego ATU 

WZP/IBM(CN5) ark.5.2 poz.12 wg tabeli 9 

- do przyłączenia 

- do przyłączenia 

AMP-OUf/ial 

ALIP-55/IBM 

oraz kable nie pokazane 

3UMR3A-80.50 

MBA-80.25/CAX 

YSA-80.25ffSA-80.S1 

113A-ó0.50,55/WZP 

LISA-80.Ft5/MSA-60.55 

7 

przyrządu MGT4-233 C.6 

ark.5.1 5.3 poz.13 wg tabeli 10 
wzaachiaczy A -IS12-i k/ 5 

ark.5.4 poZ.14 wb, tabeli 11 

ark.5.4 poz.15 wb taoeli 12 

na arkuszach: 

wg abeli 

wg G'abeli 

wg taoeli 

wg tabeli 

wg tabeli 

13 

14 

15 

16 

17. 

;/.1. 
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Tabela 2. Tabela połączeA kabla USB/MSA...80.50,55 

Nr 
prze-
w odu 

2 

7 

4 

5 

6 

7 

8 

9 

10 

11 

, I 
USB t MSA-,80.50,55 a I- --1 C B23x1  (80.55/8 71015 t 80.50/871037 

 4 4-
i i i i i 
i  Sygnał i Pint t Sygnał i Pin" i 1 Sygnał t Pin 

_t . a L
1 I I 1 t  
I 1 I i i 
1 t 1 1 1 WE1  t  1 I  WY1 t  3 t 1 
4 4 1-- 4 -4-
I I t I I 

WE" t 3 t WY2 1 4 t 1 
4 4 L  4-  1-
1 1 

1 
I i i 

WE3 1 4 - I WY3 1 1 

i 
t i 5 I   1  

-1 / 1 -  
_r

J

4 

4 

WE/4- t t 2 t t 
i 6 t WY4 t  i  t 

-t i r -1 -1-
WE5 t  7  

1 WY5 t 
t  6 

I 
1 

i 
t t 1 

 4 4 4- 4  --1- 

WE6 i 9 
I t I i 

i WY6 1 1 t t 
J A L J U 
1 1 

7 
I I 

WE7 I 10 i WY7 t t 
I I 1  i 
9 7 r 1 -T-

WE8 t t t 
t 12 t WY8 i 8 t t 

t   t  
-t -v i- -i- -4- 
i 28 

t 
t 
i 

t
t 

WY9 t WE9 ( 27 
-4  4 L 4 

1 1 
-1-- 

1 1 1 
WY10 1 30 I 1 WE10 1 26 

J 1 1  
i 7 t d- --r 

WY11 I '31 1 
1 

ril 
1 I WE11 I 25 , 1 1  

1 T 1 - 1-

t 12 WY12 t 
t 1 33 1 

1 I W12 E t 
t i 24---

 4 4 4 4- -ł- -4-

13 L NY13 134 I 
1 t 

1 
1 
1 WE13 1 1 23 

1 1 

1- 
14 WY14 1 36 t t 1 WE14 f 22 t  t  t t 

15 . wY15 i 37 15 I 21   t  1 t   t 1   I 1 WE 1 
1 I t- --1 

16 WY16 I 39 
1 
t 

t 
i 1 WE16 I 20 

-t -t ,-4  L 4  4----_,_ 
t t 

17 i 1 +24VDC129,32 t t 9,10 1 1 2-9 
J 1 L 

I 
J 

,
_i 

i I -1 
18 GND 1 2,5 1 (14,15  1 t  t  

1 

n i 1 r i -r-
19, GUARD I 69 1 
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Tabela 3. Tabela połączeń kabla USP/MSA-80.50,55 

Nr 
Orze-
wadu 

1 

2 

USP t MA-80.50,55 t 
Q1A2X1/SzR60P47EG2 I  80.55_/871015 180.50/871037 

100N 7 1 1 - t-
1 ! i i 1 

Sygnał i Pin Rezy- t Sygnał Pin. 'Sygnał Pink 
t t t 
t  I stor  1  t  t  ł 
✓ -r- -t -t -i -t 
t t t 1 I 1 

I WE1 t 1 t R1  WY1 ł 3 t t 
 J  --L -I J 

1 1 i 1 1 i 
WE2 I t I I I 2 R2 WY2 4 i i 

t  t t 
+ -t- -t-  4  4- J 
1 A• R3 ! WY3 1 5 

-4-- 

i i 
1 t t t -- t 

4- -t   4  -I- J 
1 t 1 

1 
1 1 1 

iI 4 R4 WY4 i 2 t r 
L t t  

1._
t I F -1 jr" 9- 

wE5 t 5 i RD i WYD 1 6 i 1 
t - 1  1  t  I   I  
T - r 7r -r-

WE6 I 6 r 1 
 R6 I WY6 I 1 t t 

t t t  t  t I  
t r r i r -I-- 

I i R7 WY7 ' 7 T - I 
I 
I t 

I WE7 7 I I ł 
4. t- t- J L

WE3 

4 WE4 
 -L. 

5 

6 
-r-

 t-
8 WE8 t 8 

1 
R8 1 WY8 i 8 i t 

I...  

9 WY9 i 

.1. L L  _J_ L. i 
i 
26 

i I I 

i 
I t t t 11E9 9 

t I  1 t t  t 

t ł t   t 1 WE1 O 1 8 1 0 wY1 O I 27 1 i t 

✓ -t -----ł-------+- -t t- t-
11 WY11 li 28 i t 

t 
t , L wEi i 

✓ __-4-- L_  L 1_ 

r-

7 

7 
I t t t t 

12 1 WY12 t 29 1 1 t t WE12 t 6 
1  t 1 I i t 

  r 7 . F r -i- - - 

1 1  1  1  
I13 I wY13 1 30 I 5 I 1 WE13 

✓ 7 r -r -1 t.. F-
14 WY14 1 t i t 

t t 
t ł WE14 ' 4 t t I 3 I 

  4- -I- t-  L 

15 WY15 32 1 WE15 1 3 t t 1 1 t i 
a L L  _J_ 

I i t 
16 WY16 1 33 t t t i WE16 t r 2 

J t   i  i t I 
✓  -1 t t r r 4-

17 +24VDC 1 I 23 t I i  I R1-R8 t 19' 10 t t 
i  t  

✓ 1 r r -1-- i- r 
18 GND 1 24 1 t 

t 114,15 1 t I 20-27 
L L L 

UARD 1 25 i 1 
1 1 1 

5- i i i t 1 1
L  t i t I I t 

t 19 



Tabela 4. Tabela połączeń kabla USB/WZP 

, i 
! Nr i 

1 
prze- i i B23X13, i B/D/871009 I  C/G/871009 

i- 
Sygnał 

twodu 
i 0 1 S naI I Pin ' Sygnał 1 Pin 1 Sygnał i Pin , -r r - r r I I i I I i 

I I WEl 4 1  !  wy/0/  1  6 
r i  1 

1 i  i 2 i  WE2 i  3  i 
i WY/ I/ i 7 I  I 

 4 4 I- 17 -I-- 

I IWE I 

t - 
I I 1 I 
1 WY/ ii/ i 8 i I 

-„, 
A .z 

I I r -r T 1" r- I , ,r/ F 
4 I WE4 6 I WY/ ,I I I/ 1 -, 1

r-, I I 
I I  I  I I 1 

 -ł -t I-  r - 1 r 
5 t 1 1 

I WE/0/ I 6 i WY 1 t 28 i I 
i 
I I 

-4. 4- I- I- -I I-
6 i i WY2 i i 30 i 

t 
i 
i I WE/ I/ 

i. i L L _I  -L 
I I I I I r 

7 1 iAry 3 1 31 t 
i t i 

t i WE/ II/ i 8 
J 1  i  -r -r r r 1  

8 i 7r 
t 1 WE/ iii/ i .5 i  wy4 I ii 3-3 Il

i  t  
 + 4- F- I- -i --1-

- 9 t 
i +24VDC i 29,32 i 

i 1+24VDC 1 2.,3,4 9 , 
I 

. 1  
L  1- -I 

10 I GND 
I 2,51 GND j 2,3,4,1 I 

I t 

I i 1 19 i i I t I I I i 

USB W ZPr- 1 

I
I 7 
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Tabela 5. Tabela połączeń kabla USP/WZP 

Nr prze-
wodu 

1 
4 

4 
2 

-t 
7 

WE3 

775P 
Q1A2X1/SzR60P47662 

Sygnał 
r 
Pin 

t 

t WE2 
r 
t 

WE1 

4 WE4 

5 wyi 

r 

r 

-; 

6 4 i WY2 

„-

8 : WY4 

7 WY3 

9  I24VDC 

t t 26 

1 

2 
t 

Rezystor 

3
r 

4  t 

27

4 
28 

1 
1 29 
't 
1 
1 

1 
1

1 
1 

23 

24 

1 

B/D/871009 1C/G/871009 1 

1K5 Sygnał rlEin ISygnałIPin I 
 I- t t t. .... ...4 
R1 I F F F F 1 
R2  1  WY/I/  1 7 1  i i   i 

) 
r r r r 4 
t I t t i 

R3 I WY/II/I 8 1 I ł 
I` i  .I. J.   J 

I t t t 

4 4 4 4 
t t IVT,/ Ił/ I 4 

I  i  i kE/IIIA  5  
i 
A 

I i i 
4 4 1 -". 4 4 J 

I R1,-R4 I 
t 
t 

t t i t t 
I24VDC I 2 3, I 

4  --" 4"--- - I - 
i I I i ----- i'7,g i 
t i i i i  t 
n 1 n n n t 
t 
; 1 GNGNIJ 1 2,3 4 i 

t I 
t 

I i t 4 9 t i  ł 
L  I 

t i N, i t i 
R4  1,11rf/III/ i 51 I t 

t  4. I + -i i I I 
I i „WE/0/  i  6 i 

 V 4----4 't i 
i ł i i 1 
i i rATE/ i/ 1 7  J 

1 4 4 4  I 
1 
I 

8  ł J 
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Tabela 6. Tabela połączeń kabla MSA-80.31/łBM 

1 O Nr prze, n IBM 1 
1 L wodu 1 CN2 1 PA I T 
4 I I  I 
I t. 1 -t 

1 

M$A-80.31) 
PB 

1 t t 1 INygnał i Pinr i Sygnał' Pin Sygnał Pin. 
4 4 4 4 

I I I I I I 

I PA t 
I 

i 
i 

J 
i O 1 1 i FA O '1  i 

i  ..1  L J 4 J 
I t t t 

I FAI 1 2 i i 2 i --PA1 I 
I 1 

1 2 
I 1 i 

7 1 r 7 T 7 

3 I 
I PA2 - I i  3 i 

i  PA2 i .A I _., i 
i 

t 
i 

-r -I t- -t  -t 
4 i 

i PA3 t 
t 4 i 

i PA3 t 1 4 i 1 
4  -4  4-  -4 4 -4 
t t t t 

i
t t 5 i PA4 1 5 i PA4 t 5  i J. -I L J J. .1 

i 

i
i i 

6 PAS i i 
i „6 I PA5 1 6 i t 11 i   i 

7 J PA6 J 7 J PA6 7 
 -t 

8 i pA7 8 pA7 8 
4 4  4 J 

g t PB i t i O i 13 i i i i i PB O t i i 
i  --1 f" d i i 7 10 I PB1 N I 14 I t 1 pB1 I 2 i I I t I  I 
T 1 r — -t t 1 

11 I 15 I I I I I PB2 PB2 J I 1 t I 
 -t- -t 4-. 4 4 -4 
12 1 

i PB3 1 16 t 1 
I I

i 
t PB3 

1 
t 

1  _I-  L J 1 J 
1 

I 17 1 
t t I 

13 1 PB4 1 t PB4 i 5 
t t t t t i 
T 1 r 1 -r -t 14  1 PB5 18 J

1 1 PB5 J  6
t  t- 1 t 

15 1 PB6 19 1 
1 

1 
t t PB6 7 

16 1 PB7 
1 

20 
1 
i 

i 
i 

i i EW 
1 I 8 

 i   f 
u ' 

17 i EIND t 25 i GNP d 1 15 i G IND t 15 
1 1 1 1 I I 
T 1 r 1 I 1 

18 1J 1 IGUARD 1 
1 25 1 t 1 1 

I  t -4 

_J 

33 



Tabela 7. Tabela połączeń kabla MSA-80.29/CAX 

i 
i CAX ilEA-80.-MIK29 i 

I 871037 
Nr prze, k  

871015 
r r . T  

wadu i Sygnał Pin !Sygnał 1 Pin   i  
"1-  r -F {-i I I 

11 
• i 

d 
i KAN1 1 '1 i -WYI L 
I 

1.
I 

2 i i WY2 2 I KAN2 ' 2 i  i 
4 r -1-  r i 

3 i WY3 3 I KAN3 1 3 
J. Li i 

4 t WY4 4 i i KAN4 i 4 
 4 i i r , r 

5 i 
i WY5 J 5 I KAN5 I 5 

6 i i  WY6 6 I KAN6 i  i 
i  6 f -1-- 1 -r 

7 t WY7  1 KAN7 i  -7 L
i i I 

• „8  8 i  WY8 8 i KAN8 i 8 

-WY9 j  

-  a 
I 

_a_ 
I r 

9 i 
i 9 I KAN9 i 9 
r 9 1 17 i 

10 i  Wy101  10 I KANIO 10 i   -i- -i 4 -1-I I I 11 i wyli 11 i KAN11 i 11 
 -I-

i
i i 

12 WY12 12 i KAN12 i 12 
  i I T i 

i J - 
13 i 

i GND 1 13,14,151 GND I 33 
- 4 



Tabela R. Tabela połączeń kabla MSA,80.SM/IBM 

r 

Nr prze, 
wodu .

r-

- r 
NSA-80. SM 
871015 

Sygnał 1 Pin 

1  i Up0 

2 UPQ 

1 

9 

I 2 3 Up 
J J 

I 
i! Upt I 

I i 1 
5 UpV i 

i 3 
4  4 

6 Up6 i 
1 

 J  J
I 

7 GND i 
 i i 

i 

8 GUARD 1 

T 

t-

10 i 

IBM/Le-011,1612 
871025 t 881025 
Bin I Pin 

T 

1 1 

2 2 

"-Y 

3 

4 4 
T 

11 

1 
1 
1-
1 

5 

6 
t 15 t 9 

1 
 r 
5 

5 

6 

9 



Tabela 9. Tabela połączeń kabla WalIBM/Gg5i 

T 

Nr 
prze-
wodu 

-r 
IBM 

CN5/871037 

Sygnał Pin 

T 

T 
WZP-1 

871025 

Sygnał Pin' 

DALI 
1 
i i - 

 1-  

L 

t-

2 DA3 1 2 
i 

3  , DA2 I 3 
1 r L

I 5 
I- -1 r r 

4 

6 

7 

DA6 

DA 6 

DC6 i 8 

DC4 I 9 

PB4 17 

IBM 
Nr 

CN5/4-871037 
waduL 

SygnałJPirr 
 L 

12 1 1 16 
r r 

PB3 i 16 13 

PB2 i 15 
J

DB2 

-4 
871025 

Sygnał pin 
,••••• 

DB6 j  17 
4 

14 1 1 18 
1.

PB6 19 15 

PBO 13 16 DA5 
--t 

PG6 J 23 17 
L -I J 

pB5 

PA2 I 3
-r 

PA6 J  7

PA5 i 6 

DB4 J 19 PA4 5 

2 
1- 

PBS i 18 
, t-

DA1 24 1 PB1 1 14 
 4-

PC1 10 18 DA7 25 J PB7 i 20 

8 J  DC1 I 12 PC4 21 19 
F-----+- i i 

DC5 27 PC2 
r 

9 DC2 i 13 PC5 22 20 DC7 
- -I-  4  4 I-

i 
10 DBO 14 PO i 1 1 21 DB1 

i  
-I i 

LT 7 r F 
11 DB7 15 PA7 8 22 DB3 

1 -r 
23 GND 4,7,11 

_L- 

20,21 
23,26 
31,33 
34,35 

r 
11 

28 PC7 24 
 -4 -1-

32 1 PA1 2 
L. J 

37 PA3 4 
T 7 r 

GND 25 

36 



Tabela 10. Tabela połączeń kabla MGT/IBM 

9 

Nr 
prze-
wodu 

MGT IIBM/COM1 
881009  

4 
t  871025 

 4 
t 

DCD 

2 RX 
4 

3  t TX 
T 

4 DTR 
 -r 

5 GND 
 J.

DSR 
 1. 

7 t RTS 
 T 

8 I CTS 

I Pin. 
4 
i la 

4 

-f 
4 

3 t 
7 

1 

Pin 

8 - 

2 

1 
f 

t 

2 

-r 
5 

t 

6 

20 t 

7 t 
t 

4 4 
I I  6 

ł 
1 

 J 

7 

8 
-r 

4 t 

5 f 
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Tabela 11. Tabela połączeń kabla AMP-OUT/IBM 

L. 

Nr 
prze-
wodu 

AMP-ISL 1 IBM/LC-011,1612 t 
1 Eflo 
T 

t Pim. 1t i 

88102.p.

S a I Pin" 

1 

2 

3 

4 

-J 

9 

KAN1 
I t 
I r 
I  3 I 
4 4 

14 

I 
t 
I GUARD 161

4 4 
A I 

KAN3 I 4 i 15 
t 
1 
t GUARD 17 

5 

6 
_t

7 

9' 
 -t 

KAN5 1 
t  5 t 

1 16 
 4 4 

I 1 GUARD i 18 i 
A 1 
I  

KAN7 t 6 I I 17 
4 1 i 

GUARD I 19 I 
t  t 
i i 
t 7

t
i 

i 
4   4 

KA M 18 

10 GUARD 1 
t 20 t 

t 
J 1 1 

I 
11 KAN11 t I  8 t 19 

1 t 
r -t 7 7 

12 GUARD I 

13 NAP.REFI 
4

10 t 
t 23 

t 
i
t t 

14 1 AENDR  23 I 11 
U t 

i i  / 
15 1AGNDA t 13 t 7.10, 20-23 

i t t 

32 



Tabela 12. Tabela połączeń kabla AMP., 55/111BM 

Nr 

prze.. 
wodu 

AMP-55 
8210y)

Sygnał 1 

I 
1 D1 i 

I 
9 9 

2 D6- I 

-t  --t-

3 DO 1 
i  -4 -11-- 

4 D7 
J J 

5 GND t
1 

6 ItIRSTB . 

7 RSTB 
4 A 

I  
8 ASTB 1 

 -I J
t 

9 RDSTB I 
i

i 1 
10 A3 i 

i 
 -4 ..4 

11 A2 
J
I 

12 A1 i 
I

7 1 
13 l AO I I 
 i 1 
14 D5 1 

1 
4 A 

15 D2 
J. J 

16 D4 
1 

I
1 i 

17 D3 I I 

Pin 

i 

i 

i 

IBN 

'719.9 
Pin; 

1 i 
i 
1 

1 

2 I 
 i 

2 

-1 

3 i i 3 
 4 

k 4 
A 

17 17 

7 
18 18 

 -1" 
19 19 / 

4 

i20 i go 
J.  J 
1 

34 t 
34 

7i 1 
56 i 

i 36 

 4 H 

38 38
1 A 
I 

40 I 
i 
T 

40 

n 
42 I 

 I 
42 

7 -I 
43 i 

I 43 
4 - -1 

44 44 
1 J 

45 
I

i i 
i
T 

45 
--1 

46 i 46 i 
I A-

t 

39 



t 
I 18 12 t WE1 

L  J ł. L 
1 1 I 

3 I wEa i 17 i i 
--1r r r 

I I 

1 WE3 I 1 
I i 16 ' I 

1.—  ...1 4- t.

Tabela 13. Tabela połączeń kabla SUM/MSA-80.50 

Nr -SUM,,R/IN50 I MSA-80.50 Nr 1 MA-80.50 
prze,- 1  1N-50T881050 .1 871037j 881037 1 prze- 1_8710-7 1.8810371 L 
wodu Pin Pin 

„—
I I 
I I 
i 19 1 
1... ..4 

1 Sygnał 1Pin 
1--. H i-

i I 
I I 

1 1 WE 0 1 19 
L. 4 L 

4 

5 1 
4

1 
6 

T A i 
1 

T i 
8 t WE7 1 12 I 12 1 t 

L  J L L J 
1 i 1 1 

9 t GND 130-371 - 0-37 1 
I I 

T 9 r r 1 
1 10  1 1 I 1 t t 
r 9 r r 

I I 
r 1 

1
r 
1 

1--
I . I 1 

12 t t t 3 
I-.-  4 L L 

WE4 t 15 

1 
4

1 
15 

18 

17 
-t 

16 

7 

11 

WE5 I 14 
r r. 

J
14 

WE6 13 I 13 I 
1  t

—r 
AT 

2 

1
1 

4 13 
ri 

14 

15 

1 
I 

1 
1 r

, 
I 1 
I 1 

5 

6 

-t 
1 

1 

1 
1 

1 

16 

1 
4 
1 

19 
1 
1 
J

18 t 
J

17 
1 

1 

I wodu i . 
I Pin i Pin 

I i 
t 

16 t t 7 1 7 
—1—  L.

17 t 8 t 8 
_L f 

18 1 9 
 r - 
19 1 

t 15 20 
L.-

—L 
I 1 

14 t 21 1 
I  I 
—I -r 

13 i 22 t 
1 I 

-7 r 
t 
t 12 

2 

3 
—1

5 

6 

23 
L
t 

24 1 
I
r 

25 t I 
r 

26 I 
I 

27 
-1 — ' 

1 

28 t
-r 

29 I 

30 

t-
9 

10 

11 

20 

.1. 

 L. 

 r 

10 

11 

20 

21 21 

22 22 

23 
L. 
t 
t 23 

1-
24 1 

t 
24 

25 1 25 

26 26 

27 1
 r 

27 

28 28 

29 t 29 



Tabela U. Tabela połączeń kabla MSA-80.25/CAX 

r 
CAX 1 MSA,80.25 

Nr t 871015 871077
prze  r 
w odu Sygnał 11 Pin 1 Sygnał 1 Pin 
 -t   --t 

1 

2 

4 

WY1 t 1 1 KAN1 1 27  1   1 
f 

WY2 i 
i 2 1 KA N2 i 

i 4 
 ;-.. ,--1- ...1 

r i 
WY3 r 7 i KAN i 22 
 F L ..  J

I I 

6 
4 

WY/1 I r, I KA NLI 1 3 
✓ r -r 

WY5 5 KA N5 21 

WY6 6 KAN6 2 
J 

i 
7 WY7 1 7 1 KAN7 i 20 

 A -1-- 1
T 

I 
1 

8 WY8 1 8 1 KAN8 I 1 
I 

--t r r -i 

10 0 

11 

WY9 i 9 i KAN9 
i 

1 
1 27 

i- 4. 4-
wy i o i 

1 10 
I 
i KANW i 

i 8 
L I J 

wy 11 i 11 i KAN11 1 26 
i 
L 1 J 
1 i i 

12 WY12 i 12 1 KAN12 1 7 t t t 

4 

-r 
1-7 GND 

- T 

P 1 bP I 
15 1 GND I 

- L 
16 25 28 
J 



Tabela 15. Tabela połączeń kabla MSA-80.25/MSA-80.SM 

- i 1 
Nr J MSA-80.SM I 

I MSA-80.25 
prze, I B7101 I  JKLUM__ r 
wodu 1 Sygnał i Pin i Pin-

4.. L 4-
I I I 

I f 
1 I IKAN.0  i  1  32 ; 

✓ r r 
I i 1 

2  I IIIKAN._  I  2  I  1 
I.- t t 
1 1 i 
1VKAN.V i 3 t 30 L L L I 1 i 

4 1 IIKAN.19 i 9 i 
1  12 

 i.-  4- 4-
1 1 1 

5 i IVKAN.t i 10 1 11 
L L  L 

1 I 
6 i i VIKAN.6 1 11 1 10 

i i I 
✓ r r 

7 I GND ' 
i 
1 15 I 

I 
28 



 J-  A 

1 I WE/0/  t 19 t 
t t 

t t t 
2 I WE/I/ I 18 I 

t t 
-r- -r 

WE/ Iii I I I 
 4 

Tabela 16. Tabela połączeń kabla MSA-80.50,55/WZP 

77   lr- 1 
Nr 1 MM 

t 

prze- 1 1._. 80-•0/871037 L8055/871015,1
Rezystor 

t  
wodu i • r SygnałtPin ISygnaltPin, 1 1K1 

- 7 t 

F 

17 

7 

t 1

R2 

R3 
-t 

 EWY/I/14  r IWY/I/  I 4  F i 
1 i I  1-- 1- 1- -1 IwY/Ił/' 5 i 

I 
L L L J i 

5 1WE/IIIWY/III/1 2 t r
I 1 

1

 I- - ir r 
i 

-/- 
. 

-i . -t 
1 i  t 

t 
124VDC i9 10 1 R1 R4 t I24VDC 12,3, 
t t ' i i t t 
 t   i  I I i t 14,9 
I- i-  ;- -t J 4 L 
I t I t i 
I 114' 151 GND 12,3, 1 i 
I I i i t 
I i i  14,9 i I 

.4 4  4 L 

t 

-1 
WZP-1 

B/D/871009 1C/G/871009 
r -1. 

SygnaliPiff ;Sygnab Pin,. 
t , 
i i r 
t t 

A 

t 

L 
WY/0/ iA 6 t I 

i i t 
WY/I/ 1 7 I t 

ł 
 4---4 4-

wy/H/1 a I 
-I -G L 

I 
WY/MI 5 1 t 

I i i 
1 7 „ r 
t tWE/0/ 16 
I i t 
i -t t 
I flfE/I/ 17 I 1 ' 1 
4  4  1-

NE/II/18 t 
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Tabela 17. Tabela połączeń kabla MSA,80.Ft5/MSA-80.55 

I 
t i MSA,80.55 MA-80.Ft5 
I Nr t 

1_  88101p. 881009 t 
1 prze- -F- - 
1 wodu i Sygnał I Pin; 
L 

t t _ 

I i i 
i t t . 
i  1 i WE1  1 11 1 
r "r 77 -1 

1 2 
t 
1WE2 i 12 

L 
I I I 

1 $24VDC 1 9,10 7,8 
-1

2 

(-

3 

4 GND 14,15 9 
-st 

41,/ 
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2.3. Mocowanie osprzętu 

2.3.1. Segmenty sztucznej podłogi - są mocowane za Iomocq czterecu 
tulei z 0,1inben wev,aęt:żnym VIO i kołnierzem za,coAczonym 

lben sześcio tn,m 17 u i. 2uleje s, v,puszzane w gniazda w czterech 

narożach se8Luer1u i na...,rco_Le aa szAlki zakotwione w podIo2u. 

2.3.2. IColarmy po,:iafovve (rys.1/1 - sq mocowane na elehleaach 

sztucznej, cłoi a l olaoc, specjalak,o uca tu (poz.6) 

kauc7e płaskim 12 i 13. 
2.3.3. Sanie ,omi .itme (rys. 14) - są mocov,ane aprowaduicecu 

„ADZial.Lv Cel (pOZ.5 ) po alifzednim zaiustalowaniu bIowicy 

beodolitmej i czujaika 1ID1-10 za Lomocą ustalaj4ceo 

i ,pokręt,a blo_ady. 
2.3.4. Zes-Jół zadawania siły (r-js.10) jesu mocowano ua elemenuaca 

sztucznej ,odIoL,i za ,omocą specjalne6o ucnwytu, klucze,a 

plasi.-im 12 i 13 uniosi iu kół. 

2.3.5. LlIowice pomiarowe: 

- sq mocowane wkrętami id 4x10 do suportów 

prowaduic pionowyca (rs.15 poz,. 7 , 13) 

d1-2L, UP-3G, GP-2W1L, 6-2-2d1L, 3P-2CEd(m) są aocowane do koncówki 
oInierzy robota gRo(p)-i0,6W,61,,10 4 śruby 6, dla IRb(p)-60(Z) 

21 śruby ,18) 
GP-1F - mocowana jest do trzpienia siłownika KTO.; 
2.3.6. ilansze pomiarowe (ark.4.2)-- sąffrzystosowane do montażu 

na części manipulacyjLej (wg ark. 2.4) lub na c)lumnach 

pomiarowycn. 

J_rzy montażu plansz na ,columnacn pomiarowycn wykorzystywane są 
te same elementy mocujące jak w przypadku t;Iowic pomiarowycn. 

3. Uruchomienie 

3.1. 2rzyiączenie napięcia sieciowego i włączenia stanowiska 

Przewód dostarczający napięcie sieci do sbahowiska SUM-R jest 
wproliadzony przez rse,ust w ścianie bocznej stojaka i po/qczony 
z zacisk.iem 1 i 2 Ja listwie zacisKowej zespołu za,)e.dieczed z ob-
wodów zewuętrznyca. Trz,e,4ód ochronny (zerowy) "Z" jest przyłączony 



do zacisku 3. la.leży włączyć napięcie przez wetknięcie wtyczki do 
gniazda sieciowebo z bolcem zeruj4cym i skontrolować osy świeci 
lampka ,controlna (rys.2 1,oz.15). mierzolle na zaciskach 

1 i 2 na lisGwie zacis,cowej zespołu zabezpieczeA i oowodów zewnęt-
rznych (ZOZ) powinno wynosić 220 Q ± 10 A. Stanowiso wIqcza Się 

?rzez wcibnięcie i przekręcenie w prawo kluczyka w stacyjce. 
(rys.4 oz.1), a następnie-przyciśiięcie przycisku podświetlane o 
(zielono,o) (r oz.4). 

3.2. Sprawuzenie działania 

Sprawdzenie izialania zesJoi_ów sbanowiska ależy wykonać przy Wy-
łączonych urzquzeniacil i aparaturze, które są przyłączone do 
gniazd sieciowych poctzes,oIu 2Lx. Przy wi4czonej stacYjce (rys.4

poz.1) i o wciśnięciu przycisku ,todświeblone6o. (zielona()) 
(rys.4 poz.4) powinno nastaaAć załączenie stycznika sieciowego 
(rys.5, po4.5). Wyłączenie stacyjKi i wyjęcie kluczyka przy załą-
czonym sbanowis:m (,odświetlany przycisk ,oz.4) nie powinno spowo-
dować wyIc,cz,..;nia stycznika. Przy wyIqczonej stacjjce aożna wyłą-
czyć sbnowislco przyciskiem podświetlonym żółtym (poz._2). 
Pojawienie się napięoia zasilającego o jego zaniku, w przypadku 

przerwy w zasilaniu, nie powinno spowod_ować automatyczneo zaiq-
cznia stanowis,%.a. 

Dstavvienie na liczniku (poz.8) liczoy impulsów równej lu o wyższej 
od liczoy in,pulsów zliczonych powinno uruchomić rzywoIawczy syt;naI 

akustyczny i 6ietlny ( odśuiellenie przycisku oz.3 światłem 
przerwanym). Alarm można wykasawać wIqczaj4c przjcisk ,odś3ietla-

czerwony. 

d przypcaku „dy sbanowis,co nie daje sig zaIqczyć należy sprawdzić 
wkIadKę- bopikow4 oezpiecznix,a 35 (rys.5 poz.6). Jeżeli stanowisko 
daje się wIc,czye, a nie można załączyć urz4zell i a,eraburj, 
nalesy sprawdzić stan oez.piecników automatycznych hi, 32 (rys.5 

4. Oos'uGa 

b.l. Oosluua sbaaowiska 

Opis przy„otowania_do pracy i o-ois w,ma rej oLsIuói ręcznej apara-
tury i urzquzed zainstalo,vanyca na sbojaku zau,_erają dokumenGacja 
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techniczno-ruchowe (patrz wykaz dokumentów). Dla pracy automatycz-

nej w systemie, opisyobsiu„i są zamieszczone w programach użytko-

wych, a informacja wyświetlana jest na monitorze. 

±jro„ramy użytkowe sprawdzed brzywolujg określone arkusze, które 

iluStlują sposób i warunki wykonania sprawdzeń. (-patrz wykaz .arku-

-szy). Program zarządzający, tzw. syst.im, skIada się z trzeca rodza-

jów oprogralowania: 

- pro,raay zarządzaj4ce badaniami 

- prograay oosIugi poszczególnycn sprawdzeń 

- pro„raily wspomaóające dla I8A-80 

Po włączeniu komputera Iad/PC/A2 i wybraniu katalogu 50 5 md 
należy wywołać system nazwą SUM. 

System zgłosi się na monitorze kartą tytułową , Po wciśnięciu 

dowolnego klawisza na konsoli zost4nie automatycznie wywołany pro-

gram JENU-1 . Po wybraniu typu r000ta następuje automatycznie 

zaiana katalogu i wywołanie programu MENU-2 dla danego robota, 

czyli wyprowadzenie na ekran listy opcji dotyczqcyca sprawdzeft. 

dyaór określonej pozycji z listy przez wciśnięcie klawisza Enter/CR/ 

powoduje automatyczne wywołanie odpowiedniego proraAu. 

4.2. °beluga stanowiska pomiarowego I (rys.11) 

Przed *przystąpieniem do sprawdzeń. należy: 

1. zainstalować zgodnie z DR CZO6 aanipulacyjną badanego robota 

2. zaaontować i wy,ozioqowaó segmenty sztucznej podłogi 

3. ustawić A.oluany poaiarode z eleaehtani 11, 3, 9, 10 . 
4. zaziontować dwie prowadnice poziome (0 45 l = 2000) ooz.5. 

Ustalić położenie prowadnic poziomych na wysokości ramienia 

górneo badaneo rouota, elementami DOZ. 8 ) 3, 9. 
5. wczytać zawartość fasety z programem"PROb" do pamięci USR 

6. wczytać i urucnomić program badania na computerze IBM 

Po uruchomieniu prograau badania, część manipulacyjna zajmuje 

zaprogramowane położenie początkowe. Należy wówczas zamontować 

kolumny z prowadnicami, równolegle do płaszczyzny ruchów robota, 

w odległości min 1800 mm (jest to minimalna odległość ostrego 

widzenia lunety teodolitu). 

na prowadnicach zainstalować sanie pomiarowe z teodolitem, 

czujnikiem NID1-10 i śrubą czujnika (poz.12) 

7 • 

8. skontrolować, a w r4zje potrzeby skorygować pozióm położenia 
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sań omiarowych (obserwdj47c stan dwóch poziomic zainsbalowa-

nycn na teodolicie, regulować tuleją regulacji wysuwu poz.3) 
9. wyzerować czujnik przemieszczenia w pooliżu położenia odpowia-

dające6o położeniu osi obrotu głównego części manipulacyjnej 
Przebieg sprawdzenia: 

Wskazania czujnika WID1-10, odczytywane z miernika 1GT4-233C, 

odpowiadają w układzie bazowym robota współrzędnej X obserwowane-

go w lunocie teodolitu danego punktu części nanipulacyjnej. 
Luneta teodolitu w trakcie przesuwu sań zachowuje położenie dokład-
nie prostopadle do prowadnic pozikmych i płaszczyzny ruchu badanej 
części manipulacyjnej. 
Współrzędną Z , obserwowanego punktu, określa się przeliczając 
odczytaną z okręgu pomiarowego teodolitu T, wartość kątową na 
wymiar liniowy. 

W ten sposób można określić w pIaszczyinieruchu 2 współrzędne 
X i Z , dowolnebo punktu części manipulacyjnej. Wartości odczy-
tywane z mierni.La. MG24-233C i okręgu teodolitu wprowadzane są do 
korkutera poprzez _k]_awiaturę. 
Opracowanie wyników oraz syncaronizację pomiarów zapewnia proram 
badania i odpowiednio opracowany -program USR. 

4.3. Obsługa stanowiska pomiarowego II (rys..15) 

Podstawowa konfi6uracja stanowiska jest taka jak w stanowisku 

pomiarowym I. 

Jao uzupełnienie występują: 
- zestaw prowadnic 0 40, o długości 1000 mm, 2 szt. -(poz.11) 

- sahie przesuwu wzdłużnego (ooz.9) 
- prowadnice 0 30 o diuL:oSciaca 300, 400, 700 (poz. 13 i oz.7) 

- sanie przesuwu poprzecznebo (poz.5) 

- czop obrotu t;Iowicy (doz.12) 

- czop ret;ulacji wysuwu (poz.14) 

- głowice pomiarowe G21.b (3L'I montowane na czopy obrotu głowicy. 
Rysunek prezentuje aożliae sposoby organizacji stanowiska. 
Całość zestawu zapewnia możliwość rozmieszczenia max 6 głowic 
GP1L(3L) w przestrzeni o wyaiarach: iugość 2100 mm 

szerokość 1500 mm 

wysokość min 300 max 2550 mm 
Wybór konfiguracji stanowiska zależy od potrzeb konkretneo 

„te 
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sprawdzenia-. Obsługę ogranicza się do zamontowania zespołu poaia-

rowego, w 'konkretnym dla sprawdzenia'-punkcie (ark.nr 

wania czujników. 

i wyzero-

4.L. Obsługa stanowiska pomiarowego III (rys.16) 

Główne, część stanowiska stanowi urządzdnie do zadawania siły 

składające się z następujących elementów: 

- wózek (poz.1) 

- podnośnik (poz.2) 

- zespół przesunięcia i obrotu (poz.4) 

- prowadnica pozioma (poZ.3) 

- zespół podnoszenia kół (poz. 7 i 6) 

- głowica sflownika(poz.5) 

- siłownik elekbryczny(Poz.10). 

Do trzpienia siłownika elektrycznecso mocowana jest głowica GP-1F 

z czujnikiem siły. 

Obsługa polegana.: 

1. zamontowaniu głowicy GP-1F na siłowniku (typ głowicy określa 

się na podst. ark. nr 2.6) 

2. ustawieniu zespołu z wykorzystaniem elementów regulacyjnych 

w konfiguracji umożliwiającej wywarcie occiążenia w zadanym 

miejscu części manipulacyjnej r3Oota -(ark. nr 2. ) 

3. zamontowaniu na robocie Iącznik.ów i połączeniu ich z głowicą 

GP-1F 

4. wyzerowaniu czujblka siły 

5. zainstalowaniu i wyzerowaniu czujnika głowicy GP-11, (miejsca 

zainstalowania czujników ark. nr 2.6) 

6. uruchomieniu programu badań z klawiatury IBM. 

Pro,óram badania umożliwia całkowite zautomatyzowanie -sprawdzenia 

z dodatkową. możliwością: 

..--proaramowej zmiany kieruntm i wartości zadawanej siły.

- równoległej rejestracji wskazad czujnika siły i przemieszczenia 

- wyłączenia siłownika w Momencie przekroczenia ugięcia dopusz-

czalnego 

Rejestracja, analiza i ocena sprawdzenia odbywa się automatycznie 

Po zakodczeniu pomiarów. 

1/9 



5. Środki bezpieczeństwa podczas obsługi 

Pomieszczenia, w których są zainstalowane stanowiska badawcze 
powinny mieć wykonaną niezależną instalację ochronną typu zerowa-
nie dla nikrokomputera i współpracującyca urządzeń i aparatury 
poaiarowej. Eależy pamiętać, ze wyklucza GO istnienie instalacji 
typu uziemienie. Przed przyłączeniem nowego urządzenia do urządzeń 
stanowiska SUI-R należy sprawdzić czy pomiędzy ich masami nie 
popłynie prąd mogący spowodować uszkodzenie któregooluiek z tyca 
urządzea. Wyjmowanie poszcze,Olnyca urządzeń, pakietów lub oaneli 
lub inne aanipulacje wewnątrz kaset, doga, się odbywać tyl-o po 
wyjęciu wtyczki sieciowej z aniazdka zasilającego oraz po odłącze-
niu sysnaIów wejściowycn. aszyspkie 2oiciozónia k'ablovre należy 
wykonyw36, przy vylqczonyca urządzeniaca i aparaturze pcmiarbej. 

wolno urucaamiać badane6o rob a bez przymocowania jogo 

części mańipulacyjnej do podioża oraz nie wolno rozpoczynać badań 
bez przylócowania osprzętu używanego do sprawdzea. Korpus robota 
zasilanego elektrycznie musi być zerowany. Należy pamiętać o 
wyłączeniu wyłącznika SIC podczas doonywania podłączeń, zmian 
połączeń ele trycznych lub wyaiany modułów funcjonalnyca w'ukIa-
dzie sterowania robota. adania robota przemysłowego mogą być 
prowadzone przy obecności minimum 2 osób. Przy badaniu w stanie 
robota .CRACA jedna osoba musi znajdować się w takim miejscu aby 
mo6Ia natycmliasb urucaodić 820P awaryjny robota. Na stanowisku 
powinny znajdować się tylko te pfzeduioty, które są niezbędne do 
wy ,_onywania badań. 

6. ilonserwacja 

Slupy kolumn pomiarowycn oraz prowadnice powinny być prżecnowywane 
Vi pomieszczeniu suciya o stałej temperaturze, ;o oczyszczeniu i 
pokryciu cienką warstwą smaru stałego L245. Przed zainstalowaniem 
na stanowisku badaczym należy elementy te p- onownie oczyścić i 
pokryć cienką wdrstwą oleju maszynowego. 
Zaleca Sig przecaowywanie zespołu zadawaria siły z całkowicie 
wpuniqtym slupem do korpusu podnośnia. 
Co 500 h pracy należy przesnarować smarem stałym /J245, kola zębate 
przekładni stożkowej i walcowej w poanośniku i w zespole przesu-
nięcia i obrotu, a co 10 n pracy należy smarować cienką warstwą 



smaru stałego prowadnice głowicy GP-1F. Szczególną uwagę należy 
zwrócić na czystość trzpieni pomiarowych czujników indukcyjnych. 
Wszystkie elementy mechaniczne, ze względu na precyzję wykonania, 
należy chronić przed zanieczyszczeniem, wilgocią i uszkodzeniami 
mecnanicznymi. 

7. Wykaz rysunków i arkuszy 

Rys.l. Rysunek poglądowy stanowisk badawczych 
Rys.2. Widok ogólny stanowiska STA-R 

Rys.3. Schemat ideowy połączeft przewodowych stojaka SUM-R 
Rys.4. Gidok płyty czołowej zespołu sterowania i sy6nalizacji ZSS 
Rys.5. Widok ogólny zespołu obwodów zewnętrznych i zabezpieczed 

ZOE 

Rys.6. Rysanek zlożeniowy głowicy GP-114 
Rys.7, Rysunek poglądowy głowicy GF-2L 
Rys.8. Rysunek poglądowy głowicy GP-3L 
Rys.9. Rysunek poglądowy głowicy GP-30-

Rys.10. Rysunek zIożeniowy głowicy_ TP-2W1L 
Rys.11. Rysunek zlożeniowy głowicy 0-P-1F 
Rys.12. Schemat podłączenia .siłownika do stanowiska SUM-R 
Rys.13. Schemat podłączenia barier optycznyca do stanowiska SUM-R 
Rys.14. Rysunek poglądowy stanowiska I - do badania głównych 

wymiarów, przestrzeni roboczej, powtarzalności _voIożenia 
zerowego 

Rys.15. Rysunek poglądowy stanowiska II - do badania powtarzalnoś-
ci, pozycjonowania statycznego i dynamicznego 

Rys.16. Rysunek poglądowy stanowiska II (zespołu zadawania i po-
miaru siły) - do badania sztywności 

aA0.1. Arkusz płaszczyzn i punktów pomiarowych 
ark2.1. Sprawdzenie glównycn wymiarów i przestrzeni roboczej 

ark.2.2. 

ark.2.3. 

ark.2.4. 

ark.2.5. 

IRb-6,6L, IRp-6(10), 

Sprawdzanie 

Sprawdzenie 

Sprawdzenie 

Sprawdzenie 

IRb(p)-60, IRp-60Z 

głównych wymiarów i przestrzeni roboczej RP-12C 
głównych vymiarów i przestrzeni roboczej IR96W 
maksymalnych prędkości ruchu 
powtarzalności pozycjonowania poszczególnych 

stopni swobody robotów, przemysłowych 
ark.2.6. Sprawdzenie sztywności 
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ark.3.1. Typy i rodzaje obciążników 

ark.4.1. Arkusz głowic pomiarowych 

ark.4.2. Arkusz plansz 

ark.5.1. Sprawdzenie pozycjonowania i odtwarzania toru prostoli-

niowego 

ark.5.2. Sprawdzenie odtwarzania toru, wpływu zakłóceń ele,:tro-

magnetycznych na pracę robota 

ark.5,3. Sprawdzenie sztywności 

ark.5.4. Sprawdzenie napięć prądnic i prądów silników tp, th, 

13rzereLulawania 

ark.5.5, Sprawdzenie przyspieszenia. 

8. Wykaz dokumentów związanych 

Instrukcje obsługi: 

Wzmacniacz mostkowy z falą nośną 5 kHz by CAX1002 - prod.CAREX 

dzmacniacz CAX1020 - prod. CAREX 

Dodatek do zbstawu 6xCAX1002 5 6xCAX1020 - prod. CAR( 

,Dokumentacje tecnniczno-ruchowe: 

Urządzenia mikrobrocesorowebo systemu automatyki i pomiarów 

MI1ROS2ER MSA-80 - prod. ZUMPE UNI2RA CEMI 

oraz opisy proramów 

Cyfrowe urządzenia pomiarowe, konGrolne i sterujące w standar-

dzie MIKRO32ER - prod. :la: 
Moduł kontrolno-pomiarowy LC-011-1612 - prod. Al= 

oraz opis o.,,ro6ramowania dla języka C 

Moduły LC8255 do mikrokomputera rodziny I.E,1 PC/X2/A2 - prod. 

AUBEX 

dzmacniacz pomiarowe izolacyjny AMP IBL 1 KV 5 — prod. 
oraz prot;ram obsiugi wzmacniaczy 

'Przyrząd pomiarowy kLIT4-233 C.6 - prod. HE1 

Przyrząd pomiarowy 7:16-3C10 - prod. J131,1 

Roboty IRb-E, i IR0-60 - prod. PIAi• 

Roboty IRp-6 i IRp-60 - prod. PIA}. 
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9: deryfizacja dokumt,.ntacji 

N ramaca zaCallia h.6 celu R2-20 CILIR 7.1 wykonano werjfiację got 
kubel.tacji konstrukcyjnej .io;voczesn5c_i stanowish 

coaiiej u zadaniu 3.4. 

Sikaz zweryfikowa_ej uokuaelluacji ,co,Ls'Grukcyjnt,j! 

bade6,iczyc11, qpra-

1. Gaoica ,Lomialowa u2.-2/111L 8u40-5.0 
2. h.ori.us 804u-f->.1 
3. I,ta supaota 004,,-5.21 

ol ou4J- .5 
5. 2arca mocujlca 8040-5.4 
6. ryGa 

7. Zacisk ou4u-5.6 
8. Listwa 8040-5.7 
9. Tulejka 0040-5,o 
10. i,.akrętka bulejki uO4u-'.Ż.9 
11, Jsporhik b340-5.10 
12. _L'rować_iik 
13..Talej-za o04u-r,-.12 
Ih. gruoa 0040-5.15 
15. Tr ień 00/4-0-5.14 
10. -:4aręG.ca 004u-5.15 
17. Blaada czujni.rca 04U-5.1u 
18. Tulejka reflekbora 0040-5.17 
1 . 8L40-5.18 
2U. Przyrqd 8040-_-).P 
21. Zacisk przyrządu 804u-5.11 

1. Stanowisko .2omiarowe II 004J-u.2 
2. GIowica czujniA:a 3u/1-0-0.2.1 
3. Osłona 3,Jhu-0.2.1.° 
4. z2owadnik czujn a ou/ 0-0.2.1.3 
5. Tulejka vvbzorcza 00q-0-0.2.1.6 
6. Tarcz,a 8040-u.2.1.D 
7. Spręży-ha uocis cA4a. dU43-0.2.1.7 
3. Sprvżyha osłony 6040-u.2.1.o 
9. ±okrętio 804u-0.2.1.9 
IU. a.ierścieA osłonowy 8040-u.2.1.10 
11. iakrębka 6pecjalna CODo-0.2.1.11. 
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12. ,ulieczka splvżyny 0040-0.2.1.12 

15. G:iiazdo 0040-0.2.1.13 

14. ;Isporni czujnik:a 0040-0.2.1.14 
If: ±.odKIad.,ccx 8040-0.2.1.15 

lo. Ta.Leja ourobu c-)040-0.2.1.16 

1/. ucli ty'Gu 0040-0.2.1.1/ 

10. ocavv3t baczy 80/.10-0.2. 1.10 

19. 2uleja 004J-0.2.1.19 

20. Zroaadniii: 0040-0.2.2 

21. 2uleja 80DJ-0.2.2.1 

22. fLtItownils. 0040-0.2.2.2 

23. 2rowadhica 

24. Saide .przesul,a polx'zecznet;o 8040-0.2.4 

25. Opejaa 8040-0.2.4.1 

26. 40-0.2.4.2 

27. Coi re6ulacji vvysuwu 8040-G.2.5 

20. Czop 

2). Tuleja 0040-u.2.5.2 

30. 31ac_la 0040-0.4-5.3 

31. Docis 6040-0.2.5.4 

1. Głowica z czalnikiemsi -l2 

2. 22zpied sitowia 

3. Tulj'.ca 
L• .,Jta uocuj,ca górna 

6040-1.0 

JuLu-1.1 

u040-1.2 

&L, -0--1 .3 

JOLO-1.4 

O. lirowadnica 

7• czajnia 

0. TrziAell czujnia 

9. Ghiazd-o 

8040-1.5 

0040-1.6 

8040-1.? 

0040-1.8 

10. Suwa 8040-1.9 

11. 2łya mócujoeca dolna 0040-1.14 

1. Sta.,.owisko „eotaia2oe I 0040-0.1 
2. Sebaleiit Ipodiot;i 0040-1 

3. A.olumiia u040-2 

4. 2u1eja „Jrzesuwa dcxcIadn-e-oo 0040-3 
3. i\L-h.ruz.a 0040-3.1 

Iorus o040-3.2 

r/. ±-,02QtIu 8040-3.3 
b. Sa4.lie ,oiliarmve 3040.4 

r-4c' 
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9. Sanie dolne 8040-4.1 

10. 3anie górne 8040-4.2 

11. Gałka przesuwu 8040-4.4 

12. Płytka sanek 8040-4.3 

13. Płyta mocaj.,4ca 8040-4.5 

14. Blokada 8040-4.6 

15. 2rowadnica diva 3040-4.7 

16. gspornik czujnika 8040-4.6 

17. Prowadnica króbka 0040-4.9 
lo. .roat.Ko pl-zesawa do,,ladnebo u04u-4.1J 

19. Plyi;ka przesuwu I LA)40-4.11 

20. Płatka px6esuwu II 6040-4.12 

21. ±Irowadnica sań 

22. Eleent mocuj4cy 

23. Element poziomowania kolumny 

6040-5 

6040-6 

8040-7 

24:Stopka 8040-7.1 

25. Wskręt dociskowy 8040-7.2 

26. Zacisk kolumna 8040-8 

27. Wkładka cierna 8040-8.1 

28. Płata 8040-8.2 

29. Głowica 8040-8.3 

30. Tuleja korpusu 8040-8.4 

31. Tuleja 61ówna 8040-9 

32. Blacilownica 8040-9.1 

33. Tulejka 8040-9.2 

34. Siedzisko 8040-9.3 

35. Taleja zaciskowa 61ówna 8040-10 

36. Ship kolumny 6040-11 

37. ijocowaflie czujnika VI -10 8040-12 

38. dJadka ayaienna 3040-13 

39. GIoaica pomiarol,a 8040-13.0 

40. Iorpas 0040-15.1 

41. Tulejka 6040-15.2 

42. Gniazdo 3040-15.3 

43. 2arczka mocuj ca 8040-15.4 

44. 2okrytlo 8040-15.5 

45. 2Iytka c)040-15.6 

46. Korpus II 8040-16.0 

47. Tuleja gióma 3040-13.1 



-54-

110 , . 
/1_8. Talerzyk czujnii:a 

Trzpień 
50. Kula poaiarowa 

51. Prowadnik 

52. Talerzy': 

53. Tarcza II 
54. Gniazdo sprężyny 
55. Tulejka 
56. Tulaj,:a prowadnic 

57. Tarcza I 

53. Sprężyna 
59. Trzpień. 
60. Szpil,.:a 

61. Obudowa czujnika 

62. Łącznik 
63. Plansza mała 
64. różka 
65. Vspornik 

66. Plansza duża 
67. Scneaat ideowy pakietu p,ISA-80.Ft5 

68. Scaeaat monbażowy paidetu 
69. Scaemat ideowy pakietu dzielników napięcia 

MSA-80-SM 

70. Tulejka redukcyjna 

71. PIyuka czujników B12 

72. aspornik czujników B12 

73. idinwśród I 
74. ,limośród II 
75. Tarcza mała 
70. Tarcza duża 
77. Wspornik 
78. Trzpieil 

79. Imak 
80. Ramię 
81. Pokrętło 
82. Obejma 

8040-16.2 

3040-16.3 

8040-17.0 

8040-18.1 

8040-18.2 

304D-18.3 

8040-18.4 

8040-18.5 

8040-16.6 

c,040-1,J.7 

3040-18.8 

8040-18.9 

3040-18.10 

0040-19 

8040-20 

8040-21 

8040-22 

8040-23 

8040-24 

8040-25 

8040-26 

8040-27 

8040-28 

8040-29 

8040-30 

8040-31 

8040-32 

8040-33 

8040-34 

8040-35 

8040-36 

8040-37 

8040-38 

8040-39 

8040-40 
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1. GlowiCa_komiarowa 

2.-'1Iytka tuleje spr. 

3. Korpus 
4. Gniazdo 

5. Tulejka sprężyli 
6. Blaszka prowadząca 
7. Kolek 

3. Rainię 
9. Panewka 

10. Osłona czujnika 

11. Trzpied srżynj 
12. Kółko 
13. Trzpień _cóIka 

14. Sprężyna 
15. Tuleja 

16. Kołnierz nocujący 

1. ZesOI zadawania siły 
2. łózek 
3. Podnośnik 
4. IodAl'acha 

5. Tuleja śruoy 
6. Wpust tulei 

7. Tuleja bIómia 

3. graba 

9. liakrętka główna 
10. Koło .zębate walcowe 

11. Kolo zębate walcme 

12. Czo-p króbki 

13. Korba napędowa 
14. Tulejka 

15. Rami 

10. Rękojeść 
17. Sworzell 

18. dspornik przekładni 
1 . ,:rze,lad,..ia stożkowa 
20. Zębni
21. (Tuleja 

22. Obueowa 

u040-Q.4 

3040-0.4.1 

u040-0.4.1.1 
u04u-0.4.1.2 

8040-0.4.1.3 

9040-0.4.1.4 

80400.4.1.7 

8040-0.4.2 

uu40-0.4.3. 

b040-0.4.4 

004o-0.4.5 

5040-0.4.6. 

8040-0.4.7 

804u-3.4.0 

d040-0,4.9 

8040-0.3 

0040-0.3.1 

dO4u-0.5.2 

3040-0.3.2.2 

S040-0.3.2.3 

004u-0.9.2.4 

002)0-0.3.2.5 

9040-0.3.2.7 

d040-0.3.2.8 

8040-0.3.2.9 

5040-0.3.2.9A 

u040-0.3.2.12 

5040-0.3.2.13 

004u-0.3.2.13.1 

c)040-0.3.2.'3.2 

bu4o-0.3.2.13.3 

804u-0.5.2.'3.4 

8040-0.3.2.14 

804u-0.3.2.15 

804u-0.3.2.15.1 

5040-0.3.2.15.2 

00D0-0.5.2.15.3 
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23. 

24. 
25. 

26. 

27. 

28. 

29. 

30. 

31. 

32. 

33. 

34, 

35. 

36. 

37. 

38. 

39. 

40. 

41. 

42. 

43. 

/11. 

45. 

46. 

47. 

4b. 

49. 

50. 

51. 

52. 

53. 
54. 

55. 
Crr 

• 

57. 
58. 

59. 
60. 

61. 

Zespól przesunięcia i ourotu 

Listwa zębata 

Obudowa 'tulei przesuwu 

Pokrętło napędu kola 

Blacaa boczna 

YkIadka cierna 

Ucho 

Tulejka blokady 

Wspornik kola zębateL;o 

Sworzeń kola zębatego 

Tulejka 

Ioło zębabe 

Sworzefi obrotu 

Siodło 

Tulejka trzpienia 

Trzpiefl blokady 

Osłonka kola 

Tuleja prowadząca 

Tuleja obrotu 

Prowadnica pozioma 

Głowica siłownika 

Obsada tulei I 

Tuleja wideł 

Sworzeil 

Podstawa wspornika 

Wspornik I 

Wspornik  II 

Obsada tulei II 

2arc,a 

fokrębIo siłownika 

Zabezpieczenie obrobu 

didIy 

Zespól kola „)rzednie,o 

Dyszel 

Łącznik 

didelec 

3worzaA 

Tulej\a, oła 

Kolo 

8040-0..).4 

8040-0.3.4.1 

8040-0.3.4.2 

8040-0.3.4.3 

8040-0.3.4.4 

8040-0.3.4.5 

8040-0.3.4.6 

804G-O.3.4.7 
8040-0.5.4.8 
8040-0.5.4.9 
do40-0.5.4.10 
b040-0.3.4.11 
8040-0.3.4.12 
8040-0.3.4.13 

8040-0.3.4.14 

8040-0.3.4.15 

8040-0.3.4.16 

8040-0.3.4.17 

8040-0.3.4.18 

8040-0.3.4.19 

8040-0.3.5 

8040-0.3.5.1 

8040-0.3.5.2 

8040-0.3.5.3 

8040-0.3.5.3.1 

8040-0.3.5.3.2 

8040-0.3.5.3.3 

8040-0.3.5.6 

8040-0.3.5.7 

6040-0.3.5.8 

8040-0.3.5.10 

8040-0.3.5.11 

6040-0.3.6 

6040-0.3.6.1 

8040-0.3.5.2 

6040-0.3.6.4 

8040-0.3.6.5 

8040-0.3.6.6 

8040-0.3.6.7 
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62. Opona 

Ę3. Przetyczka 
64. 2uleja 

65. Zespól podnoszenia kół 
66. Sworzeń 
67. Waaacz 

68. Oś kół 
69. Łącznik 
70. Tuleja osi 

71. Popychacz 

72. PokręGio 
73. Jarzmo 

74. . 0.bejma 

75. Łącznik 
76. ;Śruba dwustronna 
77. &'Llba 

1. Stojak 2omiarowz SUM-R 

2. Scaemat połączeń elektrycznycn stojaka 
3. 2abela połączeń elektrycznych. stojaka 
4. aspomik kola 

5. ':isporaik 

6. Pokrywa 

7. Płyta wyrównawcza 
8. Płyta maskująca nr 1 
9. Płyta maskuj4ca nv 2 
10. Ucawyt mocujący kasetę .13A 

11. Ws_eornik uaawybu 

12. Ucawyt 

13. Płyta maskująca nr 3 
14. Zespól_ sterowania i synalizacji ZSJ 

15. Płyta czołowa 
16. Płyta czołowa - proje t' opisu 

17. Wspornik 

18. Podzespół sy8na1izacji P3 
19. Projekt obwodu drakowaneóo podzespołu sy8nali-

zacji ps 

20. Płyta maskująca nr 4 
21. Płyta maskująca nr 4 - projekt opisu 

8040-0.3.6.8 

8040-0.3.6.9 

8040-0.3.6.10 

8040-0.3.7 

o040-0.3.7.1 

8040-0.3.7.3 

8040-0.3.7.6 

8040-0.3.7.7 

8040-0.3.7.9 

8340-0.3.7.11 

8040-0.3.7.12 

8040-C.3.7.21 

8040-0.3.8 

8040-0.3.8.1 

8040-0.3.8.2 

8040-0.3.8.3 

8040-0.6 

8040-0.6.B 

8040-0.6.1.B 

8040-0.6.1 

8040.0.6.1.1 

8040.0.6.1.2 

b040-0.6.1.4 

8040-0.0.2 

8040-0.u.3 

8j40-0.6.4 

6040-0.u.4.1 

j040-0.u.4.2 

8040-0.0.5 

6040-0.6.6 

8040-0.6.6.1 

8040-0.6.6.1.1 

8040-0.6.6.2 

8040-0.6.6.9 

8040-0.6.6.9-.4 

8040-0.6.7 

6040-0.6.7.1 
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22. Zbipół obwcdów zewnętrznych i zaueziJieczil 7,0Z 6040-0.C,.o 

25. 2,Iyta górna 0040-u.w.u.1 

24. 2Iyua ó a - j O3 t qpisa 604u-u.u.6.1.1 

25. ralyta Colna du/10-0. .6.2 

26. 2uleja dystansowa 6040-0.u.,5.3 

27. Tuleja dista.uowa ckb-u-O.C.6.11 

2 . aspornik JrzeKaźników 8040-0.6.6.21 

29. Pólka d040-0.G. 

30. Listwa pólKi 80h0-0.v.10 

31. Listwa poLci wjk. L 0040-0.o.1J.1 

3 . Lisowa oporowa 80/10-0.u.11 

33. Listwa zabesieczaj.,ca przewody 6040-0.6.12 

311. KqtowniK masiatj4cej nr 4 6040-0.6.15 
• 

35. pornik pI,ytd 1G 6040-0.u.2/ 

36. 2Iyta gniazd Pu 804u-0.6.26 

37. 2lyta gówna 8040-0.0.26.1 

3d. wsliornik .?Iyty 6040-0.6.2u.2 

39. Listwa czołowa du40-0.u.29 

40. 

41. 

Jspornik listwy 261Ki 

Stojak - wykaz tlealentów i podzes,oIów 

604u-0.6.30 

cez nuaeru 


