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1. VWstep
1.1. Przedmiot badanh

Przedmiotem badah byily dwa egz. prototypowe robota przemysiowego
o udzwigu do 120 kg o oznaczeniu typu wg Swiadectwa kontroli jakosci
RP-25/2/120-A, nazgwany w tekScie RP-120

a - z czegdcig manipulacyjng nr 3 z jednosilnikowym nagpedem typu
PZTK13-14 TRR w pierwszym stopniu swobody (éwiadectwo XJ nr
824/90)

b - z czedcig amanipulacyjng nr 1 z dwusilnikowym napgdem typu
PZTX13-07 TRR w pierwszym stopniu swobody (swiadectwo KJ nr
280/90).

Kazdy robot posiadal jeden zbiornik wyrdwnawczy sprezonego powie—

trza, z ktdérego byiy zasilane dwa sitowniki wywazenia.

1.2. Dokumenty stanowigce podstawe badan

. Program badan prototypu robota o udiwigu do 120 kg - nr rej.o489
Zii-88/MERA~018/256 "Robot przemysitowy IRp-60. Wymagania i badania.”
Instrukcja Sprawdzania Robotdéw IRp.

W N
L ]

Doxumentacja Techniczno-Rucaowa Robobtdw RP-120 - nr rej. 5720
Doxumentacja Konstruxcyjna fobota RP-120 - nr arch. 4642P.

B

1.3. Zakres badaha

Zakres vbadan obejmuje sprawdzenia majgce na celu pordéwnanie parame-
~tréw z wymaganiami zawartymi w programie badan oraz osgre$lenia
paranetrdéw uzytkowyca.

Wykonano nastepujgce sprawdzenia:

1. badania wstepne

2. ogledziny

3. spr. materiaizow

4. spr. rezystancjd izolacji

spr. dziazania

spr. gidwnyca wyniardw

L4

Spr. przestrzeni roboczej
spr. parametrdéw ruchu

O 0 ~1 O\

. spr. amplitudy oscylacji sygnaiu predkosSciowego
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10. spr. powbtarzalnosci pozycjonowania

1. spr. sztywnoscil

12. spr. poziomu emitowanych zaxibdcenr radioelektrycznych
13. spr. poboru mocy

14, spr. poziomu hatasu

15. spr. statosci parametréw

16. spr. zachowania programu przy zanixu napigcia sieci
17. badania koacowe.

1.4. Aparavura i przyrzady uzyte do badad

Rejestrator XY typ WK2300 nr fabr. 7022866
Czestosciomierz typ KZ20264 nr fabr. 135626
Generator impulséw typ &Z15C8 nr fabr. 2240
Megaomomierz indukcyjny typ IME-1 PN 5293
Transforaator probierczy typ TP-5s nr 057635
Licznik energii elektrycznej 3-fazowy typ C52 nr 7660017
Miernik poziomu hatasu typ 2204 nr I35047200
Czujnik Totoelestryczany Ft5

Syaulator zakidced impulsowych

Sieé¢ sztuczna SiZ-6

Symulator wytadowah elektrycznoSci statycznej SED-2
Czujnix zegarowe sDa 10II nr nr %8/86, 11/86, 36/86.

2. Wyniki badai
2.1. Badanla wstepne

Badania wshepne wykonaro zg. 2z pP. 4.4.1 programu badad. Podczas xa-
libracji czeéci manipulacyjnej protetypu nr 1 - z dwusilnikowym na-
peden 1-go stopnia swooody 1 nr 3 z jednosilnikowym napgdem 1-80
stopnia swobody dokonano regulacji potozeh: syncaronizacji, rezolwe-
réw i wytgcznikéw kraicowych. Dla obydwu robosdéw wykonano odpowiednie

nastawy % sterownikach poZogenia i mocy (p. tabela 1a,b).
2.2. Ogledziny
Wyzonano dla obu eguemplarzy zgodnie z p. 4.2.2 NZ IRp~60 i na podsta-

wie Swiadectw XJ nr 824/90 1 280/90. Przy dopuszczeniu (p.2 programu
badaid) egzemplarzy nie posiadajgcych pokryé lakierniczych, wynik
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I
sprawdzenia dla obu egzemplarzy pozytywny.
2.%. Sprawdzenie materiaiéw

Wysonano zg. z p. 4.2.3 KZ IRp-60. Wynik sprawdzenia dla obu
egzemplarzy pozytywny.

2.4. Sprawdzenie rezystancji izolacji

Wykonano dla jednego egz. z dwusilnikowym napgdem 1-go stopnia swo-

body. Sprawdzenie rezystancji wykonano osobno dla uktadu sterowania

oraz dla czeéci manipulacyjnej z przyigczonym kablem robota wg

ZN-88/MERA-018/256 pkt 4.2.4.

1. Sprawdzenie rezystancji izolacji obwoddw sieciowych przeprowadzono
po przygotowaniu uxtadu sberowania w nastgpujgcy sposdb:

- zwarvo ze sobg zaciski 3,4,5,6 transformatora sieciowego

—~ odlgczono przewody uziemiajace od zaciskédw uziomowyca G1, G2
uxtadu i od zacisgu G3 w zespole bezpiecznikdw 1 stycznikdw

Nastepnie zmierzono rezystancje izolacjl prébnikiem izolacji o na-

pigeiu 500 V, Igczac jedng z koacdwex prébnika ze Srubg uziomowg

uktadu sterowania, a drugg ze zwartyml zaciskaal transformatora.

Wynik sprawdzenia pozytywny.

2. Sprawdzenie rezystancji izolacji pozostaiych obwodéw ukiadu ste-
rowania przeprowadzono po przygovowaniu uktadu w nastgpujacy sposdb

- odkgczono xabel robota od uxiadu sterowania

- do przyigcza C2 doigczono zwory

- do przyigcza A2 dolgczono zworg zwierajgcyg wszystxie zesty«l z wy-
jatgiem zestyku nr 25

- odtszczono przewody uziemiajgce od zacisxédw uziomowyca G1, G2 ukiadu
i zacisku G3 w zespole bezpiecznigdw i stycznikéw

Nastepnie zmierzono rezysbancj¢ izolacji proébnikiem izolacji o na-

pigciu 500 V, 1gczac jedng z kodAcdwek prdébnika ze Srubg uziomowg

szafy, a drugag kolejno ze wspdlnymi punktami zwér.

Wynik sprawdzenia pozytywny.

%. Sprawdzenie rezystancji izolacji czgéci manipulacyjnej przeprowa-
dzono po przygotowaniu xabli rovota poprzez zwarcie ze sobg

wszystiich zaciskéw zigcz xabla sygnatowego 1 kabla zasilania silni-

kéw. Nastepnie zmierzono rezystancjg izolacji prdébnikiem o napigciu

500 V fgczac jedng z kohcéwek prébmnika ze Srubag uziomows w kasecie
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kabla, a drugg ze zwartymi zaciskami ztgcaz.
Wynik sprawdzenia pozytywny.

2.5. Sprawdzenie dzia%ania

Wykonano dla obu egzemplarzy z jedno i dwusilnikowym napedem pierw-
szego stopnia swobody zg. z IS IRp(2) dla robota nieobecigzonego i

%z obcigzeniem.

Dla prototypu nr 3 stwierdzono:

nierealizowanie predkoSci 100 % przez drugi i trzeci stopieh swobody
(ki Q)

Robot zatrzymywal sig¢ z komunikatem B82 "Brax sygna*u dodécia do

roz. W osi 2 lub 3".

Wykonano rejestracje pradéw silnikéw i 2 i 3 stopniu swobody 1 stwier-~
dzono znaczne opory mechaniczne pokonywane przez napedy w <£ohcowym
zakresie ruchéw, szczegdlnie w st.swoboldy .

Przesmarowano wgzly mecaaniczne RD, ‘RG, beben - przystawfa, zmnieniono
sposdéb uiozenia wezy zasilajgcych sitowniki.

Przyczyng nadmiernych opordw ruchu byiy zainstalowane na sitownikach
zawory zabezpleczajgce. Po ich zdeaontowaniu powtérzono préby dzia-
tania w programie testowym. Wynik sprawdzenia pozytywny.

Dla prototypu nr 1 stwierdzono:

1) przy predkodci V=50 % 1 3 = O N zatrzymanie robota z komunikatem
"Brak sygnaiu dojscia do pozycji w osi 2" B&2

2) przy predgodci V = 50 4 i « = 0 N zatrzymanie robota z xomunikatenm
"Brak sygnaitu dojscia do pozycji w osi %" Bg2

3} czegsty utrate synchronizacji “"B9e".

Przeprowadzono prébg realizowania zadawanyeh warcosci predkosci przez

poszczegdlne stopnie swobody. Dla stopnia swobody &« , t (ruch w

piaszczyznie pionowej) stwierdzono, ze maksymalng predkoscig realizo-

wang Jjest 50 % zardéwno dla robota nieocbcigzonego, jak i obcigzonego

cigzarem naominalnym. Prébe przerwano.

Wynik sprawdzenia negatywny.

2.6. Sprawdzenie gidéwnych wymiardw

Przeprowadzono dla egzemplarza z 1 silnikiem pierwszego stopnia swo-
body. Stwierdzono réznice w wymiarach:



2680 - Jest 2735 sg to wynlary gebarytowe osprzetu
695  _ 900 czgscl manipul., nie powodujgce

zmlian zakreséw ruchu i nie ogra~
730 - 700 niczajgce zastosowania

Wynik sprawdzenia pozytywny.

2.7. Sprawdzenie przestrzeni roboczej 1 maksymalnych zakresdéw ruchu

Wykonano dla egzemplarza z 71 silnikiem 1-go stopnia swobody.

Przeprowadzono zgodnie z NZ IRp-60 p. 4.2.8.

Pungty charadserystyczne yrzestrzeni robocze] osiggano sterujac w

ostatniej fazle przyrostowo do kraficowych potozed poszczegdlnycn

stopni swobody. Wyniki przedstawiono na rys.la, 1b i w tabeli 2.

Nalezy przyja¢ nastepujace wartosci odchyiek w odniesieniu do wymia-

réw nominalnych zawartych w DIR.

a) zakresy rucadw robota:

obrét wokbétr osi podstawy iﬂ?OiEO

obrét ramienia dolnego i40i2 ©

obrdt ramienia gbérnego 155i5 ° ; -2515 °
obrdt growicy V2 i165i5 ©
pocaylenie Lisci t +10015 O; _9gi5 ©

obrét tarczki V1

415552 ©

b) wysieg maksynalny w kierunku osi X .2’700-'5’-/15 min
o) == —t— Z 5000-‘1'-/l5 mm
d) minimalna wyso<o$é¢ p.A1 od poétoza 480 +15 mm

Uzyskane zakresy ruchéw (patrz rys.1b) sz zblizZone do uzysxanych

przy badaniu modeli robota RP-120 i powinny byé umieszczone w DTR
jako ostateczne.

Dla obydwu robotdw oxreSlono pozycje wewnetrzne dla programnowych

ograniczen ruchu (patrz tabela 3a,b).

2.8.Sprawdzenie parametréw ruchu

Sprawdzenie parametréw ruchu obejmowalo:

a) pomiar maksymalnych pred«oéci ruchu

b) okreSlenie maksymalnej wartodci przeregulowania sygnatu pregdkoscio-
wego

c) okreslenie czasdw rozrucau i hamowania

d) okre$lenie "minimalnego czasu pozycjonowania'.

2
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Prototyp z jednosilnikowym napedem 1-go stopnia swobody (nr 3)

ad. a)

Pomiaru massymalnych predkosci ruchu dokonano zg. z p.4.2.10.1 NZ
IRp-60(1) okreslajgc maksymalng predkosé rucau kazdego stopnia swo-
body oddzielnie, dla robota nieobcigzonego, metodg fotoelektryczng.
¥ykonano po trzy pomiary dla rucau w Kierunku "-'" 1 "',

Wyniki przedstawiono w tabeli 4.

Dla stopnia swobody ‘Q' max. predkosci realizowane przez robota to:
~ 90 % Vmax - przy pionowo usybuowanym ramieniu dolnym

~ 85 % Vmax - przy pochylonym ramieniu dolnym

Pozostale stopnie swobody realizuja ruch programowy 100 % Vmax.
Uzyskane wyrniki dla svopnia swobody ¥, V2, 5, V1 nie speiniajg wyma-
gafh zawartych w p. 4.4.8 Programu badal.

Wynik sprawdzenia negatywny.

ad. b)

Okreélenie massymalnego przeregulowania sygnaiu pred<oSciowego wy-
konano zg. z NZ IRp-60.p«t 4.2.10.2. Wynikl przedstawiono w tabeli 5Sa.
Warvoéci przeregulowania (poza st.swobody‘e ) odpowiadajg wartosciom
przyjuovanym dla robotéw typu IRp,b-60 i IRp-60Z i nie przekraczajs
10 %.

aé. ¢)

Okreélenie czasd4w rozruchu i aamowania wykonano zg. z p. 4.2.10.% NZ
IRp-60. Wyniki przedstawiono w tabeli 5a. Pomiardw dokonano dla
robota nieobcigzonego i obcigzonego cigzarem nominalnym. Czasy roz-
ruchu i hanowania dla powyZszych przypadxgdw nie alegajg praktycznie
zmianie.

ad. d)

Okre$lenia "minimalnego czasu pozycjonowania" dokonano zgodnie z

p&t 4.4.8a)b) Programu badad. Wynixi przedstawiono w tabeli 6.

W trakcie sprawdzenia stwierdzono:

- zwigkszenie zaprogramowane]j pred<oscl powyzej 30 7% Vmax nie powodu-
je skrécenia czasu realizacji programu

- powlzej predkosci 30 % Vmax wystepujg zatrzymania robota (najczegé-
ciej w 3, 13, 14, 16 punkcie pozycjonowania), a nastepnie sxox
do 3-4 z kolei punktu z poainigciem poérednicn punktdédw pozycjono-
wania. Robot nie realizuje przez to 19 cykli pozycjonowania, ale
od 15 do 16, zachowujgc Jjedynie pierwszy 1 ostatnli z zaprogramowa-

7

nych pungtdéw pozycjonowaria.



8

Minimalny czas pozycjonowania w dwdch punktacn odlegzych od siebie
o 40 mm wynosi okoio 1 sekundy.

Prototyp z dwusilnikowym napgdem 1-go stopnia swoovody (ar 1)

ad. a)

Pouiaru nie wy<onano ze wzglgedu na:

- znaczne oscylacje ruchu dla stopnia swobody ‘¢

- nieocsigganie pred«o$ci wiekszej niz 50 % dla RD i RG

ad. b)
Okreslono z powyzszych wzgledow Jjedynie dla stopnia swobody V2, &, V1.
Wyniki przedstawiono w tabeli 5b.

ad. c¢)

CxreSlono w warunkach omdwionych powyze], wyniki przedstawiono w ta-
beli 5b.

Czasy rozruchu i hamowania s3 okolo 30-50 % xrétsze niz w prototypie
%z jednym silnixiem napedowym 1-go stopnia swobody.

ad. 4d)

Uzysxano krdétszy czas caiego cyzlu pozycjonowania w 20 punktacnh,
jednax z taxkximl samymi uwagami Jax w egzemplarzu z Jednym silnikiem
napedowym w ‘1-ym stopniu swobody.

2.9. Sprawdzenie amplitudy oscylacji sygnaiu predkoSciowego

Wyconano dla obu egzemplarzy prototypdw (nr 1 i 3) zgodnie z pkt
4,2.11 ZN IRp-60. Wyniki pomiardéw przedstawiono w tavelach 7a i 7b.
Dla sbopnia swooody %Z , amplituda oscylacji sygnazu predxoSciowego
jest gilzokrotnie mniejsza dla prototypu z Jjednym silnikiem napedowym.
“mplitudy oscylacji nie przekraczaja wartosci przyjetycn dla robotéw
in,p—60, a ich wartosé dla robota obcigzonsgo cigzarem nominalnym
nieznacznie wzrasta.

2.10. Sprawdzenie powtarzalno$ci pozycjonowania

Sprawdzenie powtarzalnoScli pozycjonowania wykonano zg. z Programem
badaa, tj. w tycn samycn warunkaca i vrzy uszyciu tej samej mebtodyki
co przy badaniu modeli R¥-120.

Sprawdzenie wykonano przy obcigzeniu robota (RP-120 nr 3) ciezarem
nominalnym (1200 N) z wyxorzystaniem programu sxiadajgcego sig z:

A0
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- czebci stalej stanowigcej cykl roboczy, w ktbérym biorg udziai
wszystkie stopnie swobody przy wykorzystaniu pekinych zakreséw ich
ruchow

- Z wycinkémi programu realizujgcych najazd zgodny z poszczegblnymi
ruchami roboba na przyporzadkowane im czujniki pomiarowe.

Predkoéé najazdu na czujnik pomiarowy wynosita 1,3 5 Vmax.

Zastosowano czujniki pomiarowe o rozdzielczosci 0,01 mm.

Miejsce i sposdéb najazdu na czujnixl przedstawiono na rys.z2.

Po 5-godzinach odtwarzania programu wykonano po 30 pomiardw dla

«azdego ze stopni swobody. Wyniki przedstawiono w tabelach 8 1 9

i na rysunkach 3 i 4, WartoSci powtarzalrno$ci pozycjonowania (patrz

wydruki 1-3%) nie przekraczajg +0,5 mm.

#Wynik sprawdzenia pozybtywny.

2.11., Sprawdzenie suztywnosci

Sprawdzenie sztywnosSci wy<onano w tycn samych warunkaca 1 przy uzyciu
tej same] metodyki jax podano w sprawozdaniu nr rej. 6428.
Sprawdzenie wyxonano dla robota z jednosilnikowym napedem 1-go stop-
nia swobody przed i po prébie svatosci parametrdédw (150 h).

Sztywnosc zbadano orzy prostoxgbnym ustawieniu ramienia dolnego RD

i gérnego RG i zasilaniu siltownikdéw wywazenia cisnienienm

Ppp = Ppg = 0,36 MPa. Sitg obcigzajgcyg przyiozono w kierunku pionowym
w pun<cie odlegiym od koinierza (interfejsu mecaanicznego) o 200 mm
oraz w kierunku poziomym (patrz rys.5). Dodatkowo wykonano sprawdze-
nie sztywnosci dla stopnia swobody @ (patrz rys.6). Wyniki sprawdze-
nia sztywnoéci przed préba stalo$ci parametrdw sg zamieszczone w ta-
belach 10-13, a charadterystyxi znian ugig¢cia w funxcji obcigzania
na rys. 7-11. Wynikl sprawdzenia po prébie zawierajg tavele 156-18,
Stwierdzono wigkszg sztywnoédé prototypu robota od modelu.

Ugigcle dla pionowego przytozenia siiy obcigzajgce] zmniejszyito sie
z 8,3% ma do 7,42 mm, dla poziomego z 3,33 mm do 1,2, a dla stopnia

SWobody C 2 +10,0 mm do 3,1 mm oraz z -8,8 ma do -3,2mm.
2.12. Sprawdzenie poziomu emitowanyeh zaktbced radioelektrycznych

Sprawdzenie poziomu emitowanych zakiéced radioelektrycznych wysgonano
zgodnie z PN-78/T-04502. Podczas pomiaréw robotc wykonywal program
testowy T -120. Przebadany egz. robota BRP-120 nr 3 speinia wymagania
noray PN-69/E-02031 poziom W (patrz zat.2a,b).

Wynik sprawdzenia pozytywny. ,4L4
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2.1%3. Sprawdzenie poboru mocy

Sprawdzenie poboru mocy elektrycznej wyzonano dokigczajgc zasilanie
sieciowe robota nr 3 poprzez tréjfazowy licznik energii elektrycznej.
Odczytano wskazania licznika na poczgtku prbéoy 1 po 1 h. Podczas
pomiaréw robot byt obcigzony masg 120 kg 1 wykonywai program btestowy
T-120. Zmierzony pobdr mocy wynosiit 2,8 kW.

Wynik sprawdzenia pozytywny.

2.14. Sprawdzenie poziomu hatasu

Sprawdzenie poziomu haiasu wygonano zg. 2z normg FN~-71/N-01300 okresla-
Jac poziom dzwigku Ld, (A) wystepujgcy w odlegiosci 1 m od zewngtrzne]
granicy przestrzeni roboczej robota nr 3, a nastgpnie w odlegiosci

1 m od uktadu sterowania. Podczas pomiardw robot byl obciazony masg
120 kg i wykonywal program testowy [-120. Zmierzony poziom diwigku
dla czeéci manipulacyjnej wynosi 72 4B, a dla ukiadu sterowania 62 ds.

2.15. Sprawdzenie stalosci parametriw

Sprawdzenie statosci parametrdéw wykonano w probie pracy trwajgce]

150 h. Robob nr 3 realizowal programn tescvowy I[-120 przez okres 24 h

bez oocigzenia z pregdkoscia 50 %, 72 h z obcigzeniem nominalnym 120kg

z predkoécig 50 % i 50 h z obcigzeniem nominalnym z prgdkoscig 75 %.

Przed i po proébie wyxonano rejestracje napigé prgdnic tachometrycz-

nych przy pred«odci robota 31 % i pregdxosci silnikéw napgdowych przy

predkosci 50 % dla robota nieobcigzonego i obcigzonego oraz sprawdzo-

no sztywnosé.

Podczas préby wystapily nastgpujace usterki robota:

47 h - uszkodzenie orzewodu doprowadzajacego sygnai z pradnicy tacho-
metrycznej stopnia swobody ¢

73 h — nieprawidXowa praca sterownika potozenia stopnia swobody ¢
(wymieniono uktad 74424 na piycie sterownika)

80 h - wycieki oleju spod koinierza przekiadni stopnia swobody <€
(zwigkszono docisk spregzyny piersScienia uszczelnlajgcego,
uzupeiniono olej w przekzadni 360 ml)

103 h - uszxodzenie sprzegla rezolwera w napgdzie stopnia swobody ¢
(wymieniono na nowe)

AZ
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Po proévie wysonano rejestracj¢ napieé pradnic tachometrycznych i
praddéw silnikéw. Stwierdzono znaczny wzrost pradu silniga - z 2,7 A
do 7,7 A - w stopniu swobody +.

Nie stwierdzono istotnych zmian warto$ci napieé pradnic tachome-

trycznych.
2.16. Sprawdzenie zachowania programu przy zaniku napigcia sieci

Po wezytaniu z kaseby programu testowego [-120 1 sprawdzeniu popraw-
nosci wykonywania przy wigczonym wyigcznixu baterii, wyigczono zasi-
lanie rooota. Po czasie 5 min trzyxrotnie wy<onano sekwencje

SIEC 24% - GOTOWOSE - FRACA - SIEC WYZ, wigczono zasilanie i urucho-
miono program. Prograa sestowy Dyl wy<Konywany poprawnie. Stwierdzono,
ze po 10 min program jest tracony.

Sprawdzenie wykonano po uprzednim adowaniu baterii przez okres 16 n.

2.17. Badaria kohcowe
Z analizy zarejestrowanycn przebiegdw napied pradnic tachometrycznych
wynika, ze obcigzenie rovobta nie wpiywa na osiggane pred<osci maksy-

malne przez poszczegdlne stopnie swobody.

3. Wyxaz sprawdzen podlegajacych ocenie i uzys<ane wyniki

e e e ——————— e e e —————— i
| Ogledziny !
| I

+
Spr. materiatdw +
Spr. rezystancji izolacji +
Spr. dziatania +

Spr. parametrdw ruchu

— g -

Spr. powtarzalnosci pozycjonowania

N O WY

Spr. poziomu emitowanych zakiéced radioelektrycznych
Spr. poboru mocy

O
2

Spr. poziomu hatasu

o g S B . o T T R . ot e B Bt S 7D P Ho D TP A S $OD S ate e G G et S el M B ——

M — o ottt i . s e —
— e . a—

1+ 4+ 4+

+" - wynik pozytywny

"-"  ~ wynik negatywny
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4, Wykaz usterek i awariil

W trakcie badan rovota o udiwigu 120 kg (zadanie 3.6) wystgpowaly

awarie, ktére lokalizowano,a nastepnie usuwano.

Badania przeprowadzono na dwédch egz. robota:

I — w wersji z jednym silnikiem w osi 1

IT - w wersji z dwoma silnikami w osi

Podczas badah robota I wystgpily nastepujgce awarie:

- awaria luzownixa (zwarcie wewngbtrzne)

- mechaniczne uszkodzenie sprzegla rezolwera w osi 4, a nastepnie
w osl 6 czeéci manipulacyjnej-

-~ nieprawidiowa praca przexasnika synchronizacji w osi ©

- wadliwa praca sterownikoéw polozenia osi (% paxiety) w podwyzZszone]
temperaturze po wygrzaniu w wynigu gilgugodzinnej pracy.

Podczas badan robota II wystapiity nastepujgce awarie:

-~ uszkodzenie sterowniza mocy w osi 5 (dwukrotnie}

- nieprawidlowa praca przekaznikdéw syncaronizacji (dwukrotnie)

- wallliwa praca poszczegbélnych egzemplarzy sterownigdw poiozernia osi
MA70, pakietu pamieci ML16 i pakietu jednostki centralnej MM16
w podwyzszonej temperatursze.

5. Uwagi koncowe

Na podstawie przeprowadzonycih badai prototypdéw mozna stwierdzié, ze

nalezy:

~ zrezygnowaé z dwusilnikowego napgdu w pierwszym stopniu swobody
z powodu silnyca oscylacji ruchu i duzycn przeregulowan.
W przyjebtya rozwiazaniu nie mogna dobraé elemenbéw korekcyjnych ze
wzgledu na silng zaleznos¢ oscylacji od obcigzenia. Zastosowany
tiumik mechaniczny nie wyeliminowal oscylacji.

- zmienié typ zaworu zabezpieczajgcego.
Zassosowane w prototypach zawory zabezpleczajgce przed nagiym za-
nikiem ciénienia zasilajgcego powodowaly znaczny wzrost opordw me-
chanicznych w KoAcowych zakresacn ruchu. Robot nie realizowaz
predkoéci 100 %, a uklad sterowania sygnalizowal biagd "Brak sygnaiu
dojécia do pozozenia zadanego'.

~ zmienié konstrukcje zderzaizbédw mechaniczanych dla stopnia swobody
V2, t, V1

Ay
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Zastosowane zderzaki mecnaniczne nie powodujg zabtrzymania napedu

w przypadku awarii w obwodzle wyigcznikéw krancowycha. W stopniu
swobody V2, t mogg ulec uszkodzeniu wigzki przewoddéw.

znienié konstrukcje lub Gyp hamulca w stopniu swobody V2
Zastosowany hanulec nie utrzynuje skuteczndg%i poioZenia obcigzenia
nominalnego dla ujemnego kisrunku aomentu obcigzajgcezo tego stop-
ria.

zmienié sposdb utozenia wizzki pruzewoddédw Diegnacej po korpusie ra-
mienia dolnego

wyeliminowaé przyczyne ocilerania wigzgi przewoddw od napeddéw stop-
nia swobody t i V1 o Zby $rub mocujgcych spreiyne prowadzgca
wigzke

w czasie prob stwierdzono silre ocierania, wraz z przemieszczanien,
elementdéw wezia RD-RG-przystawka

Poniewaz podobne zjawiska zachodzity réwniez w modelaca i nie zo-
staty w wynlxu poprawek usuniete, nalezy rozwazyé mozliwosé wprowa—
dzenia zmian zonstrukcji w/w wezia.

wyeliminowaé przyczyne realizacji programu przez robota z predzoé-
cig 100 % po wczybaniu i uruchomieniu programu z zaprogramowang
predkodcig inng niz 100 %.

trakcie wykonywania badad wystapiity usterxi i awarie wykazane
p.4 n/sprawozdania.

6. Wyfaz rysunkéw, tabel 1 wydrukdw

Rys.%la Gidéwne wyniary i przestrzein robocza

Rys.1b Zakresy ruchdéw stooni swobody

Rys. 2 Konfiguracja czgsci aanipulacyjrej i mie’sce przystawienia

czujnizdédw przy badaniu powbarzalnodcl pozytjonowania

Rys.334 Charegterystyki dokiadnosci pozycjonowania

Rys. 5 Konfiguracja stopni swobody czgsSci manipulacyjnej przy bada-

niu sztywnodci

Rys. 6 Badanie sztywnodci czeéci manipulacyjnej ~ stopnia swobody ¥

Rys.7+11 Charakterystyxi sztywnosci robobta i stopnia swobody €

labela 1 a,b Nastawy w sterowniku poiozenia i mocy

Tavela 2 Zakresy ruchu

Tabela 3 Pozycje wewnetrzne 4la programowych ograniczen ruchu
lavela 4 flaxsymaine ﬁr@dxoéci ruchu

A5
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Tabela 5 a, b Czasy rozruchu i hamowania, przeregulowanie

Tabela 6 Minimalny czas pozycjonowania

Tabela 7 a, b Amplituda oscylacji sysnatu pred<o$ciowego

Tabela 8 Wyniki doktadno$Sci pozycjonowania stopnia swobody‘g
RD, RG

Tabela 9 Wyniki doktadno$ci pozycjonowania stopnia swobody
V2, &, V1

Tabela 10+13 Wyniki sprawdzenia sztywrnosci robota

Labela 14 a, b Wartoéci napieé pradnic tachometrycznych zaierzone
przed prébg pracy 150 h

Tavela 15 a, b Wartoéci pradéw silnikédw zmierzone przed prébg 150 h

Tabela 16+18 Wyniki sprawdzenia sztywnosSci po prdbie stazosci
parametréw

Tabela 19420 Wartosci napigé pradnic tachometrycznych 1 prgddw
silnikdéw zmierzone po prébie 150 h

Wydrug 1 +# 3 Wynixi sprawdzenia powbtarzalno§ci pozycjonowania.

A
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| Tobela L.
Robot  RP-420 oela |

Profotyp z jednosilnikowym napgdem 4;3}51‘0@10 SWobody.
Nastowy w sterowniku pofozenia 1 mocy.

—
Nastawy w steropniku pofozenia vzyskana mox] Sterowrik
o . predkosc Hgsy| moc
sfapien | Strefazerowa  |Evrg Limif | nastawy S Limi
sobody | 4 | 2 linke | 3 |eovera| % B
‘ 0
¢ | D| 0| 4O | 4|31 gsm 245
RD | p| 6| 40 | 1|34 | 4000 | 21
RG |a | d | uo | 1]34 100(y | 21
Uz |@ | 0| 4o | 1|34 100 2/
t (a1l @@ |40 | 1|31 100 2/
U4 (@ | @@ | bOo | 1] 34 100 24 1

(4) Dla pochylonego ramienio dolnego R
(2) Bez 2quovu zrolnequ 2atrzymujgceqo  spvezone
powietvze A sitoWniitu  po zanike asnienia zsilajg.ceqo,

(3) z Oéa'gz‘emém /wm&CCZ/éfyM

3



Robor RP-420

Tabela /4. b

Piernszy protofyp 2 olwusiln/kowqm nopedem 4-vqo

sfopria swobody

Nastawy w sterowniku pofozenia mocy.

INGSTOW w_steronniku pofozenia vzyskana max| Stevonik
) . 1pf dkosc Wg| mocy
Stopien| Stvefa zevowa |Evra Limit Fa% Tawy (3 [miF )
swobody| 4 | 2 |inkr. | 3 resohiern % A 1
¢ | 0| O| yo | 4| 34| 4007 | 245
RD O|J 0| 4O | 11 3/ 50 % | 24
RG | O O] HO | 41 34 509 | 24
Ue 0104 40| 41| 34| 400 2/

t OO0 40 | 1] 34| 400 24

[ Ur | O O] 4O | 4| 34 | 400 |21

1) RD pionowo

2) Z zawovem zwrolnym zatrzymujgeym sprezone powiefrze

W sifowniku po zanikv cisniend Zasﬂajgceqo

3) Z obcigzeniem

nomimlv\qm.

e

26



Robot RP-420 Tabla. 2

Prototyp =z jednosilnikowym napedem 4490=5quni‘q:snobodg,é
Zakvesy vuchdw |

L.p. |Stopien suobodly | Zakres ruchu ( ),.
4 ¢ + 1685 -467
2 RD + 383 - 44
3 RG |+ 523-24
4 Ve +166 5 ~170
5 t |[+1035-86
6 V4 +155 5 50

il

_

3F



Profofyp robdia 2z Jedmsilm kowym  napgdem 4"\5281' os!
Pozycje wewngtrzne dla  programowych ograniceen vuchu

P

Tobela. 3a

] H Sn‘op;'er': Poz. H?{vnngga ne

L.P- Swobody Pot. (lf_ro\ﬁcow Pof. synchr |Rf, lft?.h)w"/e
1 P 4 o4832 | 49773
2 RD 3 A4646 | 268%3

-

3 | RG 0 8543 | 26258
4 U2 9 o4uATY | 48354
5 + 4400 A3547 | 28229
6 U4 1349 22762 | 44Y09

58



Profofyp vobofa 2 dwus}'lnikowym ‘napgdem /l‘szej 05
Fozycje wenngfrene dla programowych ograniczen yuchu

22762

Tobela, 3b

| - Poz. Wewneirene

R D ey e T

| y of. _f_a{ncove of. synch. - lovan we
1 ¢ o 24832 | L9TF¥3
2 | RD (&) 0 A4646 | 26832
3 RG (o) 2 8543 | 26264
4 V2 0 244%% | 48353
5 t 0 1554% | 28692
6 V4 0 45494

59




Robot RP-420 /017804

Pvcrfogp 2 jednosilnikowym napgdem 4-go sfopnia Suobody.
OkveslelemukSqmalnqch predkosc yuchu

! o [Pedkosc T Y
Badany Nop:gae Y. Hredl(osc okgvgslona mekd| Minimalno, Uchy b
stopien | tacho obl” o odst. Uy otoelelchvyano)  prediio’sc Pvegdtwﬁm

swobody U / Nl W (Ys) | wymagano. |1 4
+ i( )%Y + S S+ Z—— &y %O §/5> (%] 2)
i ,?;W) 150154451 { 150|755 | B5 | 733 (133|133 765 | —h2

ieppofwmyg,o jsolsolisolsolso] T><t

© [T [y |46 (2841205 12981334 13261236 255 | +294

L [1601156/158306(298302[354|%46|349 24> | +396

ma

Ve 152 U5 P52 %60 7551602 aR3i 3 T65 | —55
T ‘ ' p
Ko w st i 6 115114647301 92,5173, 016 6|68 1(680] 76,5 | —~44,2

T ™
wohwt. g 1416 (14 B, S TBOIR01730)

Vi sopmalisofsolsimolesamsl 65 | -55
" 8

1). Predkosc obliczona na pod'stawie napiecia pfqrdnicq [657‘ obavczona
bfedem  wynikajgeym  24olevanci 5407@1 ng,dmcq t 407

2) Uchqbt/ (Jredkosa oleveslono dla wavfosct Pvgdkosa m/znaczone/
stopevem  Lotoel 6lcm{cz nym.

o



T@é e ZCL 5 Neo A (.Z' a.y F O&'ru%u Z ) AQWLM / /erfcf(&[é‘aaﬂ;k&

’-) " '- 3 ’ -'? | e 2 ¢ - WP
/Ucfoé/'o g/e({uo..clm}{a{«/# /7J,J¢M /jc J ¢73ma

.s”woésc{y
y | tpls] thls] YA
Stopien swobodg b | /
Id=0[N] 13-1200IN]1Q=0LNT |@=4200N]|G=0INT |G=1200(M]
Vacb 24007 -+ =1+l -141-1+]=-1+4]-
- i . Ml ) Nl o9
(@ (R piomowo) 4501050 P¥2 (035 072 035(0751080| - | - (78|78
' 2) 2 2) 2) 2} 2)
O (RD pothylome ) 62 062 1,02 105 075 [0,Y5 (0¥210¥0 |26 |43 201 19,4
RD 10,400,363 034 046 |08 |06 Joe 0 |26 | = ——
RG 042 033 0,37 012 [0h6 050 (043 o8| = | = | = e
Ve 046007 0,50 0,50 062 065 065 065 | - |- | -
Lo Ec«nc e I
t(md%‘él’—%)oziomg 046 |04 030 (030 059 |061 .58 [0g0| = | - | -
Lo bleseeapian
t(nuchrﬁ_—momowg 046 |04¥ 030 048 058 (0,60(0.59(059| -~ | - | -
V1 050 0530/050/0.50065 06065065 = | - | - i

Ay - Vocb = 80/%
2)~ Vaob = 857



Taéclo. 55 fzcu* //O::mécla ¢ éawaz.,am/

S

/D/?_.e‘i/cc » 4 [O.’-fa//c (72

7) ocgof%a & C\/;:\XX.:”( Zize/écljm /za/pjc/z—m / ':fa’ JZ/W ywoéc:/j’,

tol this] A
et gy |t | il | Y0
g=01N]]G=12000818=00n7 [6=4200 0] Q=017 |G=12000N]
Vaob= 100, + -+l |-t +1-1+
§ (RD pignewo)  0HO|0H0 (054 (0581058058 (06808H | ~ |~ | = [=
G(RD podylome ) PHUA50| - | - PBHE0| - | = |- |- |- |=
Al Al AN ol oA 3 Al 4
RD 035 [0.25|024 023(630 30 029 lpas | - | - | - | =
o A A
RG 0125 0‘3.5 i plw 0’[10 o el B B
Ve poooo| - | - loavlost|- |- |- |- |- I
b ( m@"’ﬁﬁ;,‘,ﬂg) 034 03k 035 (0361046 046 0e oe| — | — | - =
T S — Al A ) )
"b(nu(ﬂ f%iomong) ro,m 0221~ | — Q30 0;340 -l === =
V4 0.0H0%0] - | - 0;30|0,30 ~| -0 0]~ |-

A} - Virob = 5070)
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Robot RP-42D
Sprawdzenie minimalneqo czasu pOzycjonowanio.

i 1
Redwosc| RP-420 m4 | RP-120 nr 3.
naslawiona Sredni c2as Ykl Svedn c205 cyllu
2gr2eWania. 2qv2eHaNia.
% 5 5
A0 15,0 21,0
A 14,4 19,0
- 30 13,9 46,5
40 14,0 49,0
50 13,5 49,0
- 60 12,6 46,0
70 13,4 15,5
80 | . 43,2 17,0
90 — A%,0
100 13,0 1%,0

Tobela. 6



7—0,5&[& 7 . A //u/oé Lo clen 0{7//?7'4' ﬁu_a & /wjac/d/a., e c(_:cjrz

7"?'/0 2029 Z /'cc/uorc Lee '{oj"“ /’25}‘7,{4;‘»% /. _f f[f,]wuc':
sesbod

, Ut [mV]
Stopiert awobocly
@=0INI | G=12001N]
Vrab =4, 3Z + - + =

Q(Rﬁ)piomowo) 26 | 30 | %6 | 94

(P( RD poc)lgloma) 22 | 38 | ok | 9K

RD 495 | 965 {190 | 380
RG 3% | M0 | %% | Y0
V2 %5 | 55 | 35 | L0

t(mm\‘?’&%‘:‘%ﬁ 405 | 30 |pm0 | 95
b mhBismai) | 95 | u5 |40 |45
V1 %5 | 95 | Ho | WO




7_0;5.{:/0, 7(4 . /9 uﬁaé L‘ucéz 0747:7'1 ) %MCL!&I /aft/f@f& uj?*:o

/-)Ocjoj,j/b £ J&l}ﬁf( Zw,t/oyw /e, ,cz/ebzz /:jz J (7.71466'2

J Lo CC_"/?:
tImv]
Stopizat /awoboclg elm A
Q=0LNT | Q=1200LN]
Viob= 437 - |-
¢(R‘fD piomcwo) A0 | 80 | 180 | 455
RD 29 |30 | B2 | 18
RG 32 | 86
Ve 78 | 6k
t(qm%-‘?zi%‘;jj” s | 60 | Ui | uH
k(m@%ﬁ)
V4 J6 | 26

)
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Robot RP-420 Tabl. 3

Prototyp z jednosilnikowym napgdem 4-go.sfgonia swobody.
Sprawdzenie powtarzolnosci  pozycjonowania

é() (2% /{4 ) Cé% Z C‘e.(/ e S YOO AL LN EC
/ /T

Stopien _swobody Stopien swobody
Lp.| @ | RD | RG |Lp| @ | RD | RG
mm mm mwm mm mm Mm
1] 000] oo0o| 000 [22]-040 | 040 | -00H
2| ooy | 004 |-042 | 23|-044 | 010 |-0Q08
3 [-007| 003 (-008 |24 |-040| 044 |-008
4 |-043 | 003|-009 |25]-044 | 04 |~040
5 {-045 | 002(-008 | 26]-042 | 045{-005
6 |-042 | 0,05|-006 |27 {-040 | 041|-008
7 {-043 | 0,02|-006 |28|-042 | 014|-040 |
8 {-042 | 004 |-043 |29 ]-015 | 044 |-020
9 |-042 | 008|-046 |30]-042 | 043|-048
10 |-044 | 040 |-008 [ -1
M {-046 | 006 |- 0,01
12 {~041 | 006| 000
13 |-042 | 0,09 |- 0,04
1% |-012 | 008| 0,00
15 |-Q14 0,09+ 0,02
18 1914 | 0,07 |-002 |
17 |-045 | 0,06-0,03
18 16 | 007 |-002
19 |-044 | 0,03 |-0,04
20 |~008 | 0,08 |-0,02
24 |-042 | 040 |-003 /%bl




Robot RP-420

Protofyp 2 jednosilnikonym napedem 4:g55Topnia svobody.

Tabla 9

Sprawdzenie powtarzalnosci pozycjonowanio

%»u/cc’ OZO/C«Zac/ucﬁa /30%’7}/(5‘:4(254’.'1./1&&

[T Stopien Swobody r Stopien swobody
L.p V2 t Vi jLp]. V2 t b W
mm mm mm v [ owmm | m
11 000| 000| 000 | 22-025|+008 [~028
2 1-026| 000(-006 | 23%}|-028|+006 |-030
3 |-034| 005|-046 | 24 |-034[+007 |-024 |
4 1-037|+0041-022 |25|-032|+002 |-0,32
51-035|+004(|-026 | 26{-029(-004 |-028
6 |-02¢|-004|-024 |27]-025|+002 |~0,24
7 |-036|+004|-029 |28|-020|+006 [-0,26
8 1-035|-Q03 |-025 | 29{-028|+012 |-018
9 1-028|-005|-027 {130]-035|+008 [-0,30
10 |-037T |+ 0,03 ~0,56
14 |-0H40 |+004 [ -02H
12 1-036 {+0,06|-018
13 1-037 |+ 004 |- 0,22
A4 §-044 |+ 00T |-019
15 |~0H3 | +006 |- 0,20
16 |-0HO0 |+ 004 |-0A1T
47 |-0h44 |+ 003 |-0,30
18 |-033 |+ 006 [-0H43
19 |-045 |+ 008 |-038
20 (=012 |+ 028 [~020
24 |-02% |+ 042 |-0,25 /fff‘:ﬂ




AE—T050t RP-420 i Tabda /0
onfof’gp z jednosilnikowym napgder, ; 4-qo- Stopnia éwob@c_li; i -
Sprawdzenie szfywnosci ~ kierunek prayfozenia sity — pionowy.

.. ~—cisnienie p=0,36MPa
Przed spv: gtatosct parametvow.

Lo Sito Ugigcie-C1 | Ugiecie - C2 | Ugigcie-C
N mm mm mm
1 0 0,00 0,00 0,00
2| 200 0,53 0,06 0,01
31 400 1,29 012 0,02
L 4 600 216" 0,18 0,03
5| 800 3,30 0,25 0,08 |
6 | 1000 519 0,30 0,05
7 41200 142 0:38 0,06
8 | 1000 o.T1T 0,33 0,06
3| 800 592 0,24 0,05
10| 600 3,73 018 | 0,04 |
14 Y00 | 216 013 0,03
12 | 200 1,23 0,05 0,02
13 0 0,48 0,041 0,01
A

HE



Ta
Robot RP-420 beler. 1

Prototyp 2 jednosilnikowym napgdem 440 sfopnia suobody

“/

- cisnienie p=0,36 MPa
Przed spr. Stafoscl parametrow.

1 Sita Moment Ugigcfée - (2
P N Nm mm rad-40-3
1 0 0 0,00 0,00
2 200 324 0,26 018
31 40O 648 0,63 0,44
4 600 972 4,04 0,73
51 800 41296 4,40 0,99
64000 | 1620 1,70 1,20
7| 800 | 1296 1,48 4,04
81 600 972 1,20 0,85 |
91 400 | 648 0,88 0,62
10| 200 | 324 ok6 | o2
41 0 0 0,04 003 t
1 | T,ﬁ-J'

49



Robot RP-420 Tobda /2
Prototyp z jednosilnikowym nopedem 4qo sfopnia swobodly
Sorawdzenie szfgwnos'ci osi P ,+" =" pofozenie , srodkowe"
Przed spr. stafobet parametrdw

L Sita Moment | Ugigcie- (0| Ugigcie -CO
P N Nm mm | vad-40-3
11 0O 0 0,00 0,00
2 200 4OQ 7,67 |+ 0,90
3 400 800 356 | +4,90
y | 600 | 4200 552 |+ 340
5 400 800 402 | +2,20
6 200 400 218 |1 +4,20
7 0 0 028 |+ 0115
8| -200 |-400 |-4/82 |-4,00
91 -400 |-800 |- 393 |-220
10 | -600 |-1200 |- 574 |-13,20
11| ~u00 | -800 |- 423 |-235
12 | -200 |-400 |-2,37 [-1,30
13 0 0 |-024 |-040




Robot RP-420

Tobda 13

Prototyp z jednosilnikowym napedem. 1go-stopnia swobody
Sprandzenie sztywnosci osi ¢ y+'y~" potozenie ,+90""
Przed spr. stafosct pavametrdw

) Sita Moment | Ugigcie - C.0

P N Nm mm | vad- 403
11 0 0 000 | 000
2| 200 | 400 | 4,67 | 092
3| 400 | 800 | 364 | 2,00
4 600 | 4200 5,54 310
50 400 | 800 | 404 | 220
6 200 400 217 1,20
7 0 0 0,23 012
8|-200 |~ 400 | -477 | -098
9{-400 |- 800 | -376 | -210

10 | ~600 |~1200 | - 545 | - 3,02

A4 1-400 |- 800 | -4,08 | ~2,27

12 |- 200 |~ 400 | -2,33 | - 4,30

13 ¢ 0 - 035 | -019

AA



Ta zée[a / g . Ucu»[oxa' /z?agi:‘ ’ /JU(; 2l gaczcmef?'c47'cé
2 reciecice /mcc/ /wo'/q Va4 (1504 /

7%/6‘%0{7'/0 Z /2‘36[;40.,"( Z&a/[cyue /Z?(?_/’C/c’az /70 s o/»ac} onéa(y

Ug LVl
Q= 0INJ |Q=1200[N]
Vaab = 31/, t |- |t |-
@(R(Dpiomowo) H,S H,S 48 | U8

Stopiea | swoboely

(]J(R‘Dpoohglonz) We | ue | Mg | W8

R® HF; H17 Hué : H;g
RG 5,05 | 95 | 505 | W95
ve 1,95 | 485 | M85 | ugs

b(mea izt [wia [ ur2 [ wia (w2
VA 132 | 1.80| 82 | 80

b2,



7_0.[&[@ /4 g UO/"Z[OIC: ’ /26&/.7474‘ /cm;a/a&c Z/acécwel/\c}rzz‘%c/

2 mecricoiee /;ueo/ /7002{9 /;wafy (/504 /

Peotoly Levcase lice Koo roprclons I fzy,m

Stopiaa owobodj Ug V)
0=0INT |Q=1200IN]

Voob= 34;{ +. - + -

O (RD pigman) | M55 | UB5 | 5i%5 | 5,45

RD Uus |uho |4hd | st

RG 95 | 195

) ’ 60 | 160

b (nBEY |55 | 155 | o5 | uss

b (o Léﬁo%&) 155 | 455

V/ U0 | 4,95

Slo 44§

53

2



7@14.041 /5 Q. A/QUZ/OJ‘Q /Z?UGCZ;‘ZJ £L-Z%L}{OL:J 2 peee el
/Jxec{ | /Juc'z{q 7 BO4.

%cfc.fj//o g /ccézosclut[ajzu /za/oxa/::eu /-:fo S o/oma .54./0(5,004

JIA]

Q=0INJ | Q=4200[N]
Vb = 507 P -]+ ]-

B (RD piomowo) | 3,25| 3,0 | 25 | 30

Stopiem, swobody

@(R‘D p@chglome,) 275195 [ &5 |35

RD 55|65 |50 |100
RG 16,0 {025 |80 |80
V2 53 136 (50 |94

L kG.SZC‘ g,
t ( Auch Olbomg 3;” '31/1 3,8 3;9

t (o icmosy) | WY | 55 168 | 46
V1 9;9 Ha4 H[Z “12

5



/—a ée[a /5 é Uau Z/OJ'C;: ‘/oa(;cz;n:/ S« /méou L bRt il
/x&%‘ /7qu<; /504

puoé{ogy/o. e CZ cvee st / ux/ o:'7uz /2 C/EO,’c/ew / - S S Wa J‘[Jcécér

| , JIAJ
Slopier suobody :
R=0IN] | @=R00LN]
Vb= 507 L + | -
q) (RD piomowo) ”,4 H,/l
RD 5F|57% |51 |103
RG M8 |66
Vil W¥ 134
t (aum%%?@ 95 |28 |34 |94
A w LD.&‘Z -
{ (MJ‘W 36 | U2
V’l MI/’ 319

55




-
Robot RP-420 abtla. 1 6

"Prototyp 2 jednosilnikowym naggdemuegg sfopnia swobody.

Sprawdzenie sztywnosci ~kievunek prayfozenia sify — pionowy
~cisnieme p= 0,36 MFa

Po spr. Stafosci pavamefvon.

}Si{’a Ugiecie = C4  |Ugiecie — C2 |Ugiecie -C3 |
L.p " : *
mm MM | m
11 0O 000 | 000 | 000
2 200 065 008 0,04
3 400 4,36 045 0,02
4 600 2,24 0,2% 0,0%
5 800 3,55 028 0,04
6 | 1000 b,4' 0,28 0,06
71 1200 T'15 045 0,06
8| 1000 | 6,90 0,37 0,06
S 800 0,23 029 0,03
10 600 598 0,22 0,02
14 400 2,03 014 0,02
42 200 1,05 0,4 0,02
13 0 029 0,06 0,04




b

Tob
RoboF RP - 420. obgla. 17

Protofyp 2z jednosilnikowym  napedem. 4-go- stopnis - suobodly.

Sprawdzenie szfywnosce ~ kierunek prayfozenia sity — poziomy,
—cisnienie p =036 MPa .

Po spr. stafosct pavametrow.

I ' 3
L Sita Moment |Ugiecie~ C2 |Ugiecie - C2
P N Nm mm | vad40-3 |
T4 o | o 000 | 0,00
o | 200 | 324 051 | 036
3| yoo | 648 134 | 095
4 600 972 1,68 1,18
5 800 1236 203 4,44
6 | 1000 | 1620 2u5 | A7y
71 800 | 1296 | 248 | 4,55
8] 600 972 4,85 434
9 400 648 1,50 4,06
10 | 200 | 324 112 | 079
1| o 0 023 | 020 |

OF



Robot RP-420, Tabela. 18

Profotyp 2 jednosilnikowym napgdem 4-9G~STOPD'I\O* swobody
Sprawdzenie  sztynnosci osi ¢ 4+, polozenie, srodkowe”
Po sprandzeniu stafosci paramefiow.

Sitq Moment |Ugiecie- CD | Ugiecie-Co
e[y Nm mm | vag-40"®
4] 0 0 0,00 | 0,00
21 .200 400 1,60 0,87
31 kOO 800 | 360 4,97
4| 600 | 4200 5,87 3,24
51 400 300 4,25 2,32
6| 200 400 243 4,16
7 0 0 0,34 0417
8 1-200 | -400 -4188 | - 403
31-400 | ~800 ~377 | - 206
A0 | -600 | -1200 | -580 | ~ 34"
44 1 -400 | - 800 -4,03 | ~220
42 1 -200 | -400 | -23%0 | -4,26
493 0 0 - 0,20 | ~ 044




Tbelo, B 19 Wartoss ﬁ}apig(f pag,dmzc ﬁ?ﬂ’om@iﬁﬂc‘kﬂyw
Zmémomyg, po Pda'})le, pqa% [450/1)

Pﬂab@'p 2 jectmonilmifionyom mapedym ﬂ-é]o afspia oWUbacé'y

, Ug V]
Stopien 5Wobod('«j ' |
| G=0iN] | @= 1200LN]} .
Vﬂobr 3470 t - + ~

(p(R@pLOmOWo) ‘4,8 U,8
| @ (RD pochylpne)| 8 | U3 | .

RD Wt | Wit
R6 50 | 498

t (ruch ‘pozigrmj) Wt | 1
{ (ruch pLorz,ow.g) Wt | WL
Vl] 1’118 14;8 |




Tabele, B20 Wantosc pﬁpjdo/w Ailmdcw  Zmamiomg,
po padbie A50h.

Profetyp o d{d’"udfﬂmkouéjm mapecem /-go ofopmia, mwaboc/j

Stopien swobody JiAl
Q=0IN] | Q=1200(N]
Virob=507 t -+ |-

(I)(R(D p.iomowo) 25 (3,0
G(RD pochglone) | 25 |32
RD 60| Y0

'

RG 135
t(mﬁq;%‘%y 88 | ¢
%(mﬁ%{mﬁﬁ/ 9,:2 40,0
V2 ue |96
VA 1,2 |4




SWIADECTWO KONTROLI JAKOSCI Nr 280490
1990,07,23

—PREPSOW-INSTVTIT
« )YAUTOMATYKI 1 POMIAROW
.MERA —PIAP*
Alele Jerozoiimskie 202

82288 WAm%wémi)

Nazwa wyrobu: Robot przemystowy RP=2 5/2/1 20=~A

cze 8¢ manipulacy jna nr 1. Prototyp

Wielko$é partii
sztuk

Wyniki przeprowadzonych badati i préb

17/ SETN

Stwierdzanie zgodno$ci
wykonania z wymogami

Prototyp €ze¢dci manipulacyine3 rob
przemysiowego RP-25/2/120{£ w&]konag;a
wedIug dokumentac ji kenstrukcy jne j
Ezrtt164121 z oglcmélkami zgwartymi w

ach pomiaréw nr nr 322/88
328/88, 304/88, 10/89, 12/89,'32//2%88’
41/89, 42/89, 45/89, 49/89, 55789,
81/89, 82/89, 87/89, 90/89, 93/89°
94/89, 102/89, 108/89, 111/89, 169/89,
176/89, 194/89, 203/89, 216/89, 219/89
240/89, 10/90, 53/90, 79/90, 96/90

-

oraz poprawkami wynikajgcymi w trakcie

montazue
—————————————————— Lad el dind st Xt P T Y

Podpisy, D.K.J. Wytwérni
fonueli Jakese

Druk ,,MERA-PIAP** TW-326/2000 egz.

-\\\

SWIADECTWO KONTROLI JAKOSCI Nr .

1990-10~15

Data

PRZEMYSLOWY INSIYIUT

AUTOMATYKI 1 POMIAROW
. MERA —PIAP*

Aleje Jer

zoumskie 202
HEEFSAAFROTD)

Nazwa wprobuiRohot przemysiowy RP=25/2/120=4
cze 8¢ manipulacy jna nr 3 - protetyp

_op-2g2 W

Wielko§¢ partii
sztuk

Wyniki przeprowadzonych badan i préb
Dokument ac ji konstrukecyjnej 4642

Stwierdzanie zgodnoSci
wpkonania z wymogami

Prototyp czedéci manipulacy jnej robota
przemystowego RP-25/2/120-A wykonane
wedug dokumentacji kenstrukcyjnej
nr 4642 z odchylkami zewartymi w
kartach pomiaréw nr nr 322/88, 323/88,
328/88, 304/88, 10/89, 12/89, 37/89,
41/89, 42/89, 45/89, 49/89, 55/89,
VR Al IR
02 1 )
?%%é,?w/sg; 203/88:212/89,’219/89,’
240/89, 10/90, 53/90, 79/90, 96/90,
98/90, 103/90, 105,90, 108/90, 103/90,
113/90, 123/90, oraz poprawkami
wynikejgcymi w trakcie montazu.

B

Podpisy D.K.J. Wytwérni

Kcoawmlk Bxinkn aemtrall sakem.

lll e 4/

Druk ,,MERA-PIAP*

TW-326/2000 egz.



