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_i.‘t‘ Przedalos 1 ¢l bhadal

Przedaiotea badsh byl prololyp manipulelaors priexysiosego Sypu

ROBIN~-IV o napgdsis pneuzatycsuym, przeznacsony 4o chalugl wiryskars:.

Celem badad kﬂe sprewdzenie agodnoiel wykonsnia cseSei manipulscyl-
rasgenien] dokumentiy J.2.71 oras sysaacsanie parametrim uenie

gahma na m badad okreflajgeyche.

Zgodnie s wosedniejssyal ustaleniaszl poszciegblos punkty badah byly

® miary potrzsd modyfikomans, uzupeinisns 1 xosszerzane w usgoednienin

s auborasl konstrukcji mammipulatera = ROUBRA~CHESOAUTCHATIZA.

Tede Podstama badah

Te2e1e Dokument pete Program badali pelnyech protobypu sanipulatara
preeayslowego cbslugujgcego whryskarky = OPTIKIR - Spes. -
maj 1950

%.2.2, Unowe migdszy ROBRA CHEMOAUTQUATYKA a RERA PIAP - nr 179/90
g 8, 1393791%@

1e5e &paratura uiyte do badad

- komora klimstyosna Viisoh
maaarka wibracyjna TIRA VIB
cacmiers induktorowy Idle1
prbmik prasbicla
- rejestrator GALLILEOD
- giernik wielkofci mechanicznych H-101
- rotaseir
- niernik posican dZwicku (socnoustr) — Brisled
- gestaw gperatury uniwersalnsj cbejmujaey: dmmtrx, esujniki
praexisszczed liniowych, czujnlki Lotooptycsne, multimetr cyfromy,
azperoaierz itd.




Lfabrycsnego 4 mknyrnﬁnkedi.
2.2, Spramizenie gliwnych wyaleréw i prasstrseni pobocse]

Ha podstemie mykonanygh

mm it e a T B 3

ﬂmwmnqmmmmmwm

. podstamy &3 zgoime 8 DIR

b) pragstrzed robocsa ckredloaa przss mskresy rushiéw molduildm wynosi:
- dla medulu 2 lzex o 1365 =a

- A ¥l  lmax = 485 ma
- - Pn 4 izngx = 329 n2

msmmhmmmosmumwm

wysasaly wartodcl palma 5 ESZ.
Tynik spramdzenia posytywonye

2.8« Sprasdzenie wytrzysalofsl elektryesne] izolsojl

Sprasfzenie wybtrrynalofei elekiryeanej Limolecii wykonsng Jeme

Pesy utyeiu prébnika prishicla (transforzatiora problercisgo) s regu~
1acja napigelia do 500 Vpuo w cszsis 1 uin wykssalo nie wystqelsaie
prasdieia lub prasskokn {skrys

¥yoik spramisenia pozytymye




2,5. Sprawdsenie dsialania

mx-mms eykle auboasbyesne ruct & Wm zada) o
rudiée stokanyeh wasystkich modulfe ¥ esasis ponad 2 b prasy mani-
Pmkm.

nyeh lub Wmma R stanbe

mie szoselnchel expdcl mantpalsezioss

2 gzcsalociel obejaowalos
) peular spalku cifnienis w ukladzis manipulabora (pomidzy sta~
eyiky sasilajgeq a punkiea wej, sesilauia robota). ¥ ¢
1 =in. mmym&ngmxami odcigoiu sasilania pasumaty.

ws3y . ’ aru ydlanegs nenoszonego 2
atiie dosbgpae polgcsenia - afwierdscuo [ sace
5 wyjatkisa pelgcsenia (geinbowes ) ® F;m. 1nokd

2.7. Spraswisenis pobETu MOCY C

Sykoosng poriar pobarw pradu pries c2858 manipaleacy.
w oyklu sutomatyezoya ruchbe slelfonych & abeigmlm a88g S5 Kge
¥ trakcle wykonania 10 cykii (oke. 5 min}) zalerzono wartodé makey-
malng pradu poblersuego s sewngirznego sasllecss, podlgcsonezo
praes mmsmwnmmmmamaamﬁvaozs,;w
stwierdzajac popramng pracy sanipolatora. Wynikl peaiara paboru
pradu poblieranego przaz cz¢sé manipulacying:

U‘QZO,GV Imax = 1,5 A

Uy, = 28,0 7 Imax = 1,8 &

U’a?;&.#v Inex = 2,0 A
Wynik sprawmdzenla POsybywaYe




ol
2.8. Sprasdzenie powbarszalnofel posycjouncusnia

Pa provis cigquiocbel pracy (Pofe Pelai2) wykenano pomisry prsy clse

nieniu 04,6 #PFa L obelqisniu chwytaka nmasy 5 kg3

a) powtarzalnofcl pozycjoncwanias w punkele roboeczys memipulatora, &3.
élawinamehaspél:wdnychl =03 1., ) 3 .L: ezax, = 0°=
ponlar statyczny (tabela 1)

B) stabllizscji peosycjonowanis w ;pmlkﬁie ZODOCIYE Jola - gyniki
% Sakell 2

¢) postarsalnofci posycjonozeniz w punkcie setaplowania o mominal-
nych wspolrzednyeh Ly les 1y ¢ &y o max, = 0°
- pemlar statyesny {tabcla }a?
«~ poalar dynsmicsny (tabela 3b)

Q) stabilizscji pozycjonowsnis w punkcle poziarceym 4 (wsunigby
modul yq) -~ wyniki w tabell 4.

Pozlery statyczne powtarzalnolcl posycjenowania polegaly na mysie—
ezeninu odehyleh UJ drogl najazdu w 12 ¢yklach ruchn slofonsgo,
podczas najasdu na segaroey caujnlk przesieszezel liniowych o ros-
dzislezoleci 1 um, veltascsony ne sztyunys statywie w dobranya
eksperysentalnie punkcie nsjezdn ¢ noainalnych wspdlragdnych Je%e

Posiary dynsxiesne powtarzslnobel posycjonowania polegaly na rajo-
gtraeji drogi ehwytaks ol chwili pojawienia eig sygneiu “STQP®
{zadzialanie wylgesnika kraigowego) 4o chwili raecsywistege satrzy-
mania ruchu (ssoiiu cscylaejl aygnaiu & ezujniks przeaisazczenia ) -
rejestracja 2 kanalous.

Pomlary stabilisagji pasycjenamania obejromaly rejestracje smplitudy
1 czeou Srwania drgald oscylagyjunle Siumionych ehaylaks.

¥ pomiarach uiyto indukeyjnege szujnika prreaiesszcsed liniowych po~
2qczonego poprzesz waaacnises pomlarosy (miernik wielkodci mechanicze
nych) & rejeatratoren, wyskalowanya smplitudomo wg esujnika segaro-
BEZ0e

Pofigzas poalaréw w punkcie roboczya gifwkg posiarcsg SASOCOoWEno La
oboigsnikn 5 kg osi oA (chmytaka), saé podcsas poaiardw sxfaplowanis
gSwia masocowana byla ma moduls X (punkt S'wg ryset)s
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2,19. Sprawdsenie sstywnofed
2,101, Sztymosé manipulatora

Po samocowsnin manipulatora do stolu i praygetomania go do pracy W
peloaj] kenfiguracil poideno spr. saztyscodel ohcigsamc crmytak
silg kolejno w trzech wiajemnis prostopadlych kiaruniach
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od O do 140 He

Pomiary sykenano dla dwich polaiet ramlenis chaytaks Y.

8 = wysunlely calkewicie nzgledeam I,

b - wguni¢ty calkowicie wigledea X,

Byolki pomiardm mm chaykaka oras pmtamn aodudin
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2.10e2+ Sztyunosé modulu X

Hedul X mSmocowsno ssiywne de sbtolu ¥ polofeniy zblilonym do robucise
gos Do pleszciyany sewngirzned seculu X, prostopadle] do Jege osi
przybulerdzono sxtywny bolke metalawy L szeapbl ten obgliiomo sily
skrgeajgey ¢ odleglaici 500 ma o osi badansgo meduln X.

Dokonano ponlarée strzelki ugigeis w kierunku dzlalanls ailys

- w pankcie mocowsnia remienmia {r = D)

- w punkcie prsytolenim sily (r = 50D mn)

¥yniki pomiaréw samiera tabels 12,

Tabela 12

2.10.3. Batywnoss moluin Y,

Hodut Y, prsymecowano sstyene do stotu poprzes obudawg blokdw Locz=-
nysh aciulu.

¥ punkcie zemocowsnia chwytaka obeigtsno mpda2 I4 ailg w kKisrunkn
prostopadlyas do kisrunku ruchu moduiu. Dekonsno peaiaru strzalki
ugigels modulu w punkeie praylodsnia sily, w kierunkn sgodnya s jed
ésislenien, w dwdch skrxajnysh polofenisch chmytakas

- sgkgynalnie wsunieiya

- maksyaslnie uysunigtyne

¥yniki zamiera tabela 13. Pabels 13

' 0.09 o,w o,m
0420 0,57 0,97 1,35 { 0,80 4 3,59

Bastgpnie w punkcie sanacosania chwytaka praytelsrdzong

we i zsapbl ten obciziono sily skrgcajyca w Md@lm ma od osl
adanego modnlu Y4e Hs podatesie poxlaréw strzalkl ugigcia w kisrunka

duahnin aily, @ dwich skrajnyeh poloienimch chmybaka — Jo9, Wysna-

czono odchylenia katowe pray skrgcaniu aodulu wokdl jego osi

(Sadela 18).
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2211. Sprawdzenie pomioan halasn

Pozlom halesu wyanaeagng polcses wykonymanies prues asaipulator
ruchéw slofonych w eyklu auboastycenym o obcigienien 5 kg. Porlerso-
mp&q%nam&mmmmmbmm
80 &Bi.

%ynik spramdzenia porybyany.

2412+ Sprawdszenle mmsmw cykla roboczago

Dla sprewdsenia staoSsi parametrim cyklu robecsego dokenane poalsru
ezasa trmania pojefiyncsego cyklu ruchu slolcmego pray ciiéniesnia
gesiisnla C,6 HPae Hsyamn regulbatys

-aabcigﬁmmmks t. =27.Ds

Pedcsaa pracy clggis] mnlpumeam obcigdonego masy 10 kg stwisxdzgno
kilkultrotne zatrsyasnia ssnipulatora podcszas ruchu zoduin Z,

¥ usgodnieniu & Zmlaaacxn smniejszono cboigienie do 5 kg, yprzspeo-
madzono ragulacie silosnikdm posuzatyoanych i emortyzatords cras
wykonano ponowng pomsiary czasu oykiu ugyskajgc rezultatys

<« pray 0,7 £Pa S, =280 8

- PrEy 0.8 WPa s = 28,8 B

Hankpulator yracmi % gposbdb ciqgly przy obeiqieniu 5 kg i elénis.
nin ssallanis 0,6 ¥Ps okole 80 godsin, po cays zawsafione sabraymywe~
nie cykiu podczas obretdéw chwysaks, ‘

Stwierdsono konisgmnobé Eififlercusnia 2oiyska § po wykooaniu
niezbgdnych sabiegbw manipulator sostal poscmnie uruchomiomy do praey
ciggiej, wykonujge ruchy stofons w caasie ponsd 100 goldsin, realisuw
Jac 12,5 tys, oykli. ¥ trakeie tej pracy nie wystgpil 2aden stan
swaryjny lub mabrsyzanie ruchu manipulatoras

Fo préble poalerseono czasy cyklu usyskujge resulbaty:

48
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~6la0,7¥Pa &, = 28,9 s
- dla 0,8 iPa t, =252 8

Wynlk préby 100 godsindle] pracy eiggle) - posytymuye
2.13. Spramisenie ciparnglci na saiany napigcla sasilsnia
Odparngié na zalany napigeia zasilsnis sprasdsanc 23csnie & pomise

peboru mecy csymns] (Pofe De 2a7)e
sm EBE Ag g AR B

2.9%+ Spremdzenie odpornofiel ne zalsny cifonisnia robeczego

Stalsrdzono poprsancéd pracy msnipulatora obglalonego masy 5 kg |
w zakresie ¢ifnish od 0,8 WPa do 0,7 HPa. Zalainosd parametrdw rushu
ores czash Sruwania cyklu robazzego of cifinlenla przedstemicne |
¥ De 29 & 24120

Wynik spramdsents posybywnye
2+15. Spramdsenie atsnéw emaryjnyeh

# tzakele proby stmierdzongs

a-mmmmmamdmmm,w |
ruch do giry

_wb-mqmmmmmmwmmwmg |
8i¢ w po2oieniu stabilnym |

¢ ~ w prypadkn nis dojécia ktéregokolwiek mefulu do polofenis krafi-
cowego w sadanya czasis nastgpuje sabraysenie pracy

é~mw%&waywum?ﬁmw¥wgam&m%
géry.

Wynik sprasdzenia pozybysny.
2,16+ Spramdzenie wyldatin pamiesrsza

¥ trakcie pracy sutoazsSycsne) sutycie powietrsa pries ukiad pnsusabye
tzny manipulatora synosi maksynslnis 2% Ha’/he

A9



3.1& S8rcrapizer OXBeSCL pa mm‘a I‘Iswﬂ
2e17a1e spmm adpernpécd na simo

Bgdanie wykonsnd W komorze klizatycxzoe] w nastepujacy spoabbs |
- mmmm uniessczono w gobowoSel 40 pracy w koaorse klimatyesne)
iesperaturg 4o +5°C (6 & stabllisacyt cleplisd) & naste-
nla pries an mzm.ms w o] teaps Okresowo sprasdisenc dxd
ssnipulaore, stwlerdsajgc Jjeagoe pramidiome asuzanm.
mmemmmw sacipulator pracomal poprawnis.
Tynlk spremdsente posysy:

¥anipulater poddane 4slalaniu podwyissens$ temp. +30°C praes 8 h

(oo upmmez 6 h stabilizacjl cleplnej). ¥ te] tenparsturse OKresow
sprasdasns poprasmodl dzistania ssnipulatora ebelierdzajye Jego

maiﬂkm dslalanie,

Po prébie w noraaloych waruniseh menipulator pregowal poprewnic.

¥Wynik spresdzenia pesybyeng.

1 ra wibrscje sinusoilaluoe

Hodul I, oras xespdl moduldw (X + 1) valesscaal
wakrzgsarki sibrasyjns] w poxycji pracye
Usteuieno parsmatry wibracii sinuscidalnychs
- amplituda praeaiessczenie G35 ma
- zakres emstotlinobel 10 Hx do S5 Hs, u prasstrajenism z prodkedc
¥ oki/min
- ¢zas naraisnis - m@.snmwzurz:mmmm &+ 19)e

nydie Pe m w.iynlatm stuierdsono gssn popremne dsialsnie
¥ynik proby pesytyEny.

2828, Sprawdzenie wyirsyualobcl na warunki transpertu

Zgodnis 3 warunkaml priby (pkt 2.19.1 progrema badsd) oras w uagodn!~
ain = ssmawiajgcym préby transporfowe] nle wykonymanoe

20



szons] texp. +50°C pries 6 he

ci na wilgoins gorgco stale

Henipulstor (bes opakowania - po usgodnieniu & Zemewlajjcys) usissse
ezon0 ® kozorse Klimabyeznsj, gizis po usyskaniu temps 50 1 wile
gotnobel wxgl. 60 % ubtrsymywans te warunki przes & h. Nastepois ua-
nipulabor przebywsl w ciggu 96 h w texp. ea‘caﬁngmmt%s.
Fo reklimatyzacji prsez & h w ssrunkech Sormelnyeh sprewdseno resy-
stancje isolzcjl -~ jak w p. 2.3, usyskajge wynik oko2o 200 k .

¥ smigsku 8 tym zastoscmans dalsse qasussanie w ¢iggu dalssych 8 h

¥ tenpe «50° orss poncunis sprawdseno rezystancie i wytrayzalosd
eleitryesng izclscii - » wynikiem posytyunyn (powyej S B , bes
rrasdiela dla 500 V).

Ogledsiny wykasaly wystqpisauls koroa)i podstswy (ok. 20 % powlersehnt’
oras Jjoj polgcsed s modulea Z. |
Spremdzono dsisisnie mmnipalatora @ wynikiea

¥ sezultagie w/e préby usgodnions jed mmmumsm
sawarde poeumatycsnych, wapomagajacych sasbosowanych lub przewidywsse
nych do zastosowania w koostruke§l manipulatora (patrs dodatek 7).

2.17.?. Spramdzenie wytrsyaalofci na szisno

ﬂanimm (bes opakowania ~ pore 2.17.6) ualessczong w komorse klie
metyosned w gzasle 6 b atabllnych warunkom m&ew@ ..ag@g,

Po reklisatyzacii praszs 2 h w wmmh nepsalaych spraudsonc
dzistanie sumnea oz vhvmnve

1,6@.9@&3%&:0%@3%&%&% 8ig ciala obce do wewngirse
Byeh podzsspolim konstruksylnyci, narussajyc Jego poprasng pracge

U
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Wynik sprawdsenia stopnia ochrony IPA0 wg Fl«79/B-05106 =
Pozytymmy.

B+ Orzscsenie

5ia podstawie wykomanyeh bedsh stwiardza sig, &8 protobyp manipulabte~

nmimeawmsmmw typa ROBIR IV gpelnia
yRegania pestawicne w dokumsncle 1.2.7 {se saianasl usgodnionymi

s samewiajgoym).

&. Podsumomanie i unloski

2e wigledu na prototypowe wykgnanie manipulatora oras brak prsedmio-
tome] 20 w wilelu punktach wykonywang badanim asjgce na gelu okrefla
nis poszczegdlnyeh wysagali. Zaklada sig, e resultaty badaf beds
uwzglednions prsy optysmalisacji konstrukeli. oras podczas opracowy=
wanla przedalotomej ZH.

Dalsse wykonanis manipulatora (1 egzs prebetypn 1ub & serii informae-
Z8 lud BH,

S« Badania nzupeiniajsce

Ze wzglgdu na =mneezny spadek resystancii izolacji manipulatora na
awskmzemm préby wytrsymalobcl na wilgoitne goraeo
poddano £e] préble cddsislnle J typy elekbrozswortim pnoumstye
omnych wspomagalqcyche Po prébie spresdzono rezysbaneje L wytrsymes
2oké¢ elektryssny izolac)i sz wynikiem pozybyunya (powysal 5 M, 500 ¥

A
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