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1. Wstęp 

1.1. Przedmiot badań 

Przedmiotem badań były dwa egz. prototypowe robota przemysłowego 

o udźwigu do 120 kg o oznaczeniu typu wg świadectwa kontroli jakości 

RP-25/2/120-A, nazywany w tekście RP-120 

a - z częścią manipulacyjną nr 3 z jednosilnikowym napędem typu 

PZTK13-14 TRR w pierwszym stopniu swobody (świadectwo KJ nr 

824/90) 

b - z częścią manipulacyjną nr 1 z dwusilnikowym napędem typu 

PZTK13-07 TRR w pierwszym stopniu swobody (świadectwo KJ nr 

280/90). 

Każdy robot posiadał jeden zbiornik wyrównawczy sprężonego powie-

trza, z którego były zasilane dwa siłowniki wyważenia. 

1.2. Dokumenty stanowiące podstawę badań 

1. Program badań prototypu robota o udźwigu do 120 kg 7 nr rej.6489 

2. m-88/MERA-018/256 "Robot przemysłowy IRp-60. Wymagania i badania." 

3. Instrukcja Sprawdzania Robotów IRp. 

4. Dokumentacja Techniczno-Rucaowa Robotów RP-120 - nr rej. 5720 

5. Dokumentacja Konstrukcyjna obota RP-120 - nr arch. 4642P. 

1.3. Zakres badań 

Zakres badań obejmuje sprawdzenia mające na celu porównanie parame-

-trów z wymaganiami zawartymi w programie badań oraz określenia 

parametrów użytkowych. 

Wykonano następujące sprawdzenia: 

1. badania wstępne 

2. oględziny 

3. spr. materiałów 

4. spr. rezystancji izolacji 

5. spr. działania 

6. spr. głównych wymiarów 

7. spr. przestrzeni roboczej 
8. spr. parametrów ruchu 

9. spr. amplitudy oscylacji sygnału prędkościowego 



10. spr. powtarzalności pozycjonowania 

11. spr. sztywności 

12. spr. poziomu emitowanych zakłóceń radioelektrycznycn 

13. spr. poboru mocy 

14. spr. poziomu hałasu 

15. spr. stałości parametrów 

16. spr. zachowania programu przy zaniku napięcia sieci 

17. badania końcowe. 

1.4. Aparatura i przyrządy użyte do badań 

Rejestrator XY typ WX2300 nr fabr. 7022866 

Częstościomierz typ KZ2026A nr fabr. 135626 

Generator impulsów typ 2Z150b nr fabr. 2240 

Megaomomierz indukcyjny typ IME-1 PN 5293 

Transformator probierczy typ TP-5s nr 057635 

Licznik energii elektrycznej 3-fazbwy typ C52 nr 7660017 

Miernik poziomu hałasu typ 2204 nr T85047200 

Czujnik fotoelektryczny Ft5 

Symulator zakłóceń impulsowych 

Sieć sztuczna UZ-6 

Symulator wyładowań elektryczności statycznej SED-2 

Czujni zegarowe MDa 10II nr nr 38/d6, 11/86, 36/36. 

2. Wyniki badań 

2.1. Badania wstępne 

Badania wstępne wykonano zg. z p. 4.4.1 programu badań. Podczas ka-

libracji części manipulacyjnej prototypu nr 1 - z dwusilnikowym na-

pędem 1-go stopnia sw000dy i nr 3 z jednosilnikowym napędem 1-go 

stopnia swobody dokonano regulacji położeń: synchronizacji, rezolwe-

rów i wyłączników krańcowych. Dla obydwu robotów wykonano odpowiednie 

nastawy w sterownikach położenia i mocy (p. tabela la,b). 

2.2. Oględziny 

Wykonano dla obu egzemplarzy zgodnie z p. 4.2.2 NZ IRp-60 i na podsta-

wie świadectw KJ nr 824/90 i 280/90. Przy dopuszczeniu (p.2 programu 

badań) egzemplarzy nie posiadających pokryć lakierniczych, wynik 
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sprawdzenia dla obu egzemplarzy pozytywny. 

2.3. Sprawdzenie materiałów 

Wykonano zg. z p. 4.2.3 NZ IRp-60. Wynik sprawdzenia dla obu 

egzemplarzy pozytywny. 

2.4. Sprawdzenie rezystancji izolacji 

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

body. Sprawdzenie rezystancji wykonano osobno dla układu sterowania 

oraz dla części manipulacyjnej z przyłączonym kablem robota wg 

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

1. Sprawdzenie rezystancji izolacji obwodów sieciowych przeprowadzono 

Po przygotowaniu układu sterowania w następujący sposób: 

zwarGo ze sobą. zaciski 3,4,5,6 transformatora sieciowego 

- odłączono przewody uziemiające od zacisków uziomowycn Gl, G2 

układu i od zacisku G3 w zespole bezpieczników i styczników 

Następnie zmierzono rezystancję izolacji próbnikiem izolacji o na-

pięciu 500 V, łącząc jedną z końcówek próbnika ze śrubą uziomową 

układu sterowania, a drugą ze zwartymi zaciskani transformatora. 

Wynik sprawdzenia pozytywny. 

2. Sprawdzenie rezystancji izolacji pozostałych obwodów układu ste-

rowania przeprowadzono po przygotowaniu układu w następujący sposób 

odłączono kabel robota od układu sterowania 

- do przyłącza C2 dołączono zwory 

- do przyłącza A2 dołączono zworę zwierającą wszystkie zestyki z wy-

jątkiem zestyku nr 25 

odłączono przewody uziemiające od zacisków uziomowycn Gl, G2 układu 

i zacisku G3 w zespole bezpieczników i styczników 

Następnie zmierzono rezystancję izolacji próbnikiem izolacji o na-

pięciu 500 V, łącząc jedną z końcówek próbnika ze śrubą uziomową 

szafy, a drugą kolejno ze wspólnymi punktami zwór. 

Wynik sprawdzenia pozytywny. 

3. Sprawdzenie rezystancji izolacji części manipulacyjnej przeprowa-

dzono po przygotowaniu kabli robota poprzez zwarcie ze sobą 

wszystkich zacisków złącz kabla sygnałowego i kabla zasilania silni-

ków. Następnie zmierzono rezystancję izolacji próbnikiem o napięciu 

500 V łącząc jedną z końcówek próbnika ze śrubą uziomową w kasecie 



kabla, a drugą ze zwartymi zaciskami złącz. 

Wynik sprawdzenia pozytywny. 

2.5. Sprawdzenie działania 

Wykonano dla obu egzemplarzy z jedno i dwusilnikowym napędem pierw-

szego stopnia swobody zg. z IS IRp(2) dla robota nieobciążonego i 
z obciążeniem. 

Dla prototypu nr 3 stwierdzono: 

nierealizowanie prędkości 100 % przez drugi i trzeci stopień. swobody 

(GU G) 

Robot zatrzymywał Się z komunikatem 382 "Brak sygnału dojścia do 
poz. w osi 2 lub 3". 

Wykonano rejestrację prądów silników i 2 i 3 stopniu swobody i stwier-
dzono znaczne opory mechaniczne pokonywane przez napędy w końcowym 
zakresie ruchów, szczególnie w st.swobody 

Przesmarowano węzły mecaaniczne RD, 1ZG, bęben - przystawka, zmieniono 
sposób ułożenia węży zasilających siłowniki. 

Przyczyną nadmiernych oporów ruchu były zainstalowane na siłownikach 
zawory zabezpieczające. Po ich zdemontowaniu powtórzono próby dzia-
łania w programie testowym. Wynik sprawdzenia pozytywny. 

Dla prototypu nr 1 stwierdzono: 

1) przy prędkości V=50 %i ,R, .0Nzatrzymanie robotazkomunikatem 
"Brak sygnału dojścia do pozycji w osi 2" B82 

2) przy prędkości 50 Ai.6 =0Nzatrzymanie robotazkomunikatem 
"Brak sygnału dojścia do pozycji w osi 3" B62 

3) częstą utratę synchronizacji "B96". 
Przeprowadzono próbę realizowania zadawanych warGości prędkości przez 
poszczególne stopnie swobody. Dla stopnia swobody Q4 010, t (ruch w 
płaszczyźnie pionowej) stwierdzono, że maksymalną prędkością realizo-
waną jest 50 A zarówno dla robota nieobciążonego,jak i obciążonego 
ciężarem nominalnym. Próbę przerwano. 

Wynik sprawdzenia negatywny. 

2.6. Sprawdzenie głównych wymiarów 

Przeprowadzono dla egzemplarza z 1 silnikiem Pierwszego stopnia swo-
body. Stwierdzono różnicę w wymiarach: 
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2680 jest 2735 
695 700 

730 700 

Wynik sprawdzenia pozytywny. 

są to wymiary gabarytowe osprzętu 
części manipuł., nie powodujące 
zmian zakresów ruchu i nie ogra-
niczające zastosowania 

2.7. Sprawdzenie przestrzeni roboczej i maksymalnych zakresów ruchu 

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

Przeprowadzono zgodnie z NZ IRp-60 p. 4.2.8. 

Punkty charakterystyczne przestrzeni roboczej osiągano sterując w 
ostatniej fazie przyrostowo do krańcowych położeń poszczególnych 
stopni swobody. Wyniki przedstawiono na rys.la, lb i w tabeli 2. 

Należy przyjąć następujące wartości odchylak w odniesieniu do wymia-
rów nominalnych zawartych w D2R. 

a) zakresy ruch.ów robota: 

obrót wokół osi podstawy 
obrót ramienia dolnego 

obrót ramienia górnego 

obrót głowicy V2 
pochylenie kiści t 
obrót tarczki 71 

b) wysięg maksymalny w kierunku 
o) 

d) minimalna wysokość p.A1 od podłoża 480 +15 mm

Uzyskane zakresy ruchów (patrz rys.lb) se, zbliżone do uzyskanych 
przy badaniu modeli robota RP-120 i powinny być umieszczone w DTR 
jako ostateczne. 

Dla obydwu robotów określono pozycje wewnętrzne dla programowych 
ograniczeń ruchu (patrz tabela 3a,b). 

O 

o; _,G±5 o 

O 

tt ii 

2.8.Sprawdzenie parametrów ruchu 

+170:15°

+40±2 o 

+5515

+165±5

4-100±5

+155t5

osi X 2700.-+15 mm 

Z 3000:11 mm 5 

Sprawdzenie parametrów ruchu obejmowało: 
a) pomiar maksymalnych -prędkości ruchu 
b) określenie maksymalnej wartości przeregulowania sygnału prędkościo-

wego 

c) określenie czasów rozruchu i hamowania 
) określenie "minimalnego czasu pozycjonowania". 
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Prototyp z jednosilnikowym napędem 1-go stopnia swobody (ni. 3) 

ad. a) 

Pomiaru maksymalnych prędkości ruchu dokonano zg. z p.4.2.10.1 NZ 

IRp-60(1) określając maksymalną prędko66 ruchu każdego stopnia swo-

body oddzielnie, dla robota nieobciążonego, metodą fotoelektryczną. 

Wykonano po trzy pomiary dla rucnu w kierunku 

Wyniki przedstawiono w tabeli 4. 

Dla stopnia swobody q2 max. prędkości realizowane przez robota to: 

- 90 % Vmax - przy pionowo usytuowanym ramieniu dolnym 

- 85 % Vmax - przy pochylonym ramieniu dolnym 

Pozostałe stopnie swobody realizują ruch programowy 100 P, Vmax. 

Uzyskane wyniki dla stopnia swobody?, V2, t, V1 nie spełniają wyma-

gatt zawartych w p. 4.4.b Programu badad. 

Wynik sprawdzenia negatywny. 

ad. b) 

Określenie maksymalnego przeregulowania sygnału prędkościowego wy-

konano zg. z NZ IRID-60.pkt 4.2.10.2. WyniAi przedstawiono w tabeli 5a. 

Wartości przeregulowania (poza st.swobody ) odpowiadają wartościom 

przyjmowanym dla robotów typu IRp,b-60 i IRp-60Z i nie przekraczają 

10 %. 

ti _It i 11+ 11 .

ad. c) 

Określenie czasów rozruchu i hamowania wykonano zg. z P. 4.2.10.3 NZ 

IRp-60. Wyniki przedstawiono w tabeli 5a. Pomiarów aokonano dla 
robota nieobciążonego i obciążonego ciężarem nominalnym. Czasy roz-

ruchu i hamowania dla powyższych przypadków nie ulegają praktycznie 

zmianie. 

ad. d) 

Określenia "minimalnego czasu pozycjonowania" dokonano zgodnie z 

pkt 4.4.8a)b) Programu bada . 4yniki przedstawiono w tabeli 6. 

W trakcie sprawdzenia stwierdzono: 

- zwiększenie zaprogramowanej prędkości powyżej 30 % Vmax nie powodu-

je skrócenia czasu realizacji programu 

- ponVej prędkości 30 % Vmax występują zatrzymania robota (najczęś-

ciej w 3, 13, 14, 16 punkcie pozycjonowania), a następnie skok 

do 3-4 z kolei punktu z pominięciem pośrednich punktów pozycjono-

wania. Robot nie realizuje przez to 19 cykli pozycjonowania, ale 

od 15 do 16, zachowując jedynie pierwszy i ostatni z zaprogramowa-

nych punktów pozycjonowania. 
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Minimalny czas pozycjonowania w dwóch punktacn odległych od siebie 

o 40 mm wynosi około 1 sekundy. 

Prototyp z dwusilnikowym napędem 1-go stopnia swobody (nr 1) 

ad. a) 

Pomiaru nie wykonano ze względu na: 

- znaczne oscylacje ruchu dla stopnia swobody 

- nieosiąganie prędkości większej niż 50 % dla RD i RG 

ad. b) 

Określono z powyższych względaw jedynie dla stopnia swobody V2, t, VI. 

Wyniki przedstawiono w tabeli 5b. 

ad. c) 

Określono w warunkach omówionych powyżej, wyniki przedstawiono w ta-

beli 5b. 

Czasy rozruchu i hamowania są około 30-50 % Krótsze niż w prototypie 

z jednym silnikiem napędowym 1-go stopnia swobody. 

ad. d) 

Uzyskano krótszy czas całego cyklu pozycjonowania w 20 punktach, 

jednak z takimi samymi uwagami jak w egzemplarzu z jednym silnikiem 

napędowym w 1-ym stopniu swobody. 

2.9. Sprawdzenie amplitudy oscylacji sygnału Prędkościowego 

Wykonano dla obu egzemplarzy prototypów (= 1 i 3) zgodnie z pkt 
4.2.11 Z.NT IRp-60. Wyniki pomiarów przedstawiono w tabelach 7a i 7b. 
Dla stopnia swobody q?. , amplituda oscylacji sygnału -prędkościowego 

jest kilkakrotnie mniejsza dla prototypu z jednym silnikiem napędowym. 

amplitudy oscylacji nie przekraczają wartości przyjętycn dla robotów 

iRb,p-60, a ich wartość dla robota obciążonego ciężarem nominalnym 

nieznacznie wzrasta. 

2.10. Sprawdzenie powtarzalności pozycjonowania 

Sprawdzenie powtarzalności pozycjonowania wykonano zg. z Programem 

bada , tj. w tyca samyca warunkaca i przy użyciu tej samej metodyki 

co przy badaniu modeli R2-120. 

Sprawdzenie wykonano przy obciążeniu robota (RP-120 nr 3) ciężarem 

nominalnym (1200 IN) z wykorzystaniem programu składającego Się Z: 

"(o 



części stałej stanowiącej cykl roboczy, w którym biorą udział 

wszystkie stopnie swobody przy wykorzystaniu pełnych zakresów ich 

ruchów 

z wycinket programu realizujących najazd zgodny z poszczególnymi 

ruchami robota na przyporządkowane im czujniki pomiarowe. 

Prędkość najazdu na czujnik pomiarowy wynosiła 1,3 A Vmax. 

Zastosowano czujniki pomiarowe o rozdzielczości 0,01 mm. 

Miejsce i sposób najazdu na czujniki przedstawiono na rys.2. 

Po 5-godzinach odtwarzania programu wykonano po 30 pomiarów dla 

każdego ze stopni swobody. Wyniki przedstawiono w tabelach 8 i 9 

i na uslinkach 3 i 4. Wartości powtarzalności pozycjonowania (patrz 

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

Wynik sprawdzenia pozytywny. 

2.11. Sprawdzenie sztywności 

Sprawdzenie sztywności wykonano w tych samych warunkacn i przy użyciu 

tej samej metodyki jak podano w sprawozdaniu nr rej. 6428. 

Sprawdzenie wykonano dla robota z jednosilnikowym napędem 1-go stop-

nia swobody Przed i po próbie stałości parametrów (150 h). 

Sztywnosc zbadano przy prostokątnym ustawieniu ramienia dolnego RD 

i górnego RG i zasilaniu siłowników wyważenia ciśnieniem 

= PRG 
= 0,36 MPa. Silę obciążającą przyłożono w kierunku pionowym 

w punkcie odległym od kołnierza (interfejsu mecnanicznego) o 200 mm 

oraz w kierunku poziomym (patrz rys.5). Dodatkowo wykonano sprawdze-

nie sztywności dla stopnia swobody (e (patrz rys.6). Wyniki sprawdze-
nia sztywności przed próbą stałości parametrów są zamieszczone w ta-

belach ID-13, a charakterystyki zmian ugięcia w funkcji obciążania 

na rys. 7-11. Wyniki sprawdzenia po próbie zawierają tabele 16-18. 

Stwierdzono większą sztywność prototypu robota od modelu. 

Ugięcie dla pionowego przyłożenia siły obciążającej zmniejszyło się 

z 8,33 mm do 7,42 mm, dla poziomego z 3,33 mm do 1,2, a dla stopnia 

swobody t z +10,0 mm do 3,1 mm oraz z -8,8 mm do -3,2mm. 

2.12. Sprawdzenie poziomu emitowanych zakIócea radioelektrycznych 

Sprawdzenie poziomu emitowanych zakIóced radioelektrycznych wykonano 

zgodnie z PN-78/T-04502. Podczas pomiarów robot wykonywał program 

testowy T -120. Przebadany egz. robota RP-120 nr 3 spełnia wymagania 
normy PN-69/E-02031 poziom W (patrz zai.2a,b). 

Wynik sprawdzenia pozytywny. 
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2.13. Sprawdzenie poboru mocy 

Sprawdzenie poboru mocy elektrycznej wykonano dołączając zasilanie 

sieciowe robota nr 3 poprzez trójfazowy licznik energii elektrycznej. 

Odczytano wskazania licznika na początku próby i po 1 h. Podczas 

pomiarów robot był obciążony masą 120 kg i wykonywał program testowy 

T-120. Zmierzony pobór mocy wynosił 2,8 kW. 

Wynik sprawdzenia pozytywny. 

2.14. Sprawdzenie poziomu hałasu 

Sprawdzenie poziomu hałasu wykonano zg. z normą PN-71/N-01300 okrela-

jqc poziom dźwięku Ld1 (A) występujący w odległości 1 m od zewnętrznej 

granicy przestrzeni roboczej robota nr 3, a następnie w odległości 

1 m od układu sterowania. Podczas pomiarów robot był obciążony masą 

120 kg i wykonywał program testowy. 2-120. Zmierzony poziom dźwięku 

dla części manipulacyjnej wynosi 72 dB, a dla układu sterowania 62 dB. 

2.15. Sprawdzenie stałości parametrów 

Sprawdzenie stałości parametrów wykonano w próbie pracy trwającej 

150 h. Robot nr 3 realizował program testowy 2-120 przez okres 24 h 

bez oociążenia z prędkością 50 lo, 72 h z obciążeniem nominalnym 120kg 

z prędkością 50 % i 50 h z obciążeniem nominalnym z prędkością 75 7/. 

Przed i po próbie wykonano rejestrację napięć prądnic tachometrycz-

nych przy prędkości robota 31 % i prędkości silników napędowych przy 

prędkości 50 A dla robota nieobciążonego i obciążonego oraz sprawdzo-

no sztywność. 

Podczas próby wystąpiły następujące usterki robota: 

47 h 7 uszkodzenie przewodu doprowadzającego sygnał z prądnicy tacho-

metrycznej stopnia swobody t 

73 h - nieprawidłowa praca sterownika położenia stopnia swobody t 

(wymieniono układ 74424 na płycie sterownika) 

80 h - wycieki oleju spod kołnierza przekładni stopnia swobody t 

(zwiększono docisk sprężyny pierścienia uszczelniającego, 

uzupełniono olej w przekładni 360 ml) 

103 h-uszkodzenie sprzęgła rezolwera w napędzie stopnia swobody t 

(wymieniono na nowe) 
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Po próbie wykonano rejestrację napięć prądnic tachometrycznych i 

prądów silników. Stwierdzono znaczny wzrost prądu silnika - z 2,7 A 

do 7,7 A - w stopniu swobody t. 

Nie stwierdzono istotnych zmian wartości napięć prądnic tac'aome-

trycznych. 

2.16. Sprawdzenie zachowania programu przy zaniku napięcia sieci 

Po wczytaniu z kasety programu testowego .1-120 i sprawdzeniu popraw-

ności wykonywania przy włączonym wyłączniku baterii, wyłączono zasi-

lanie r000ta. Po czasie 5 min trzykrotnie wykonano sekwencję 

SIEĆ ZAŁ - GOTOWOM - PRACA - SIEĆ WYŁ, włączono zasilanie i urucho-

miono probram. Program testowy był wykonywany poprawnie. Stwierdzono, 

że po 10 min program jest tracony. 

Sprawdzenie wykonano po uprzednim ładowaniu baterii przez okres 16 h. 

2.17. Badania końcowe 

Z analizy zarejestrowanych przebiegów napięć prądnic tachometrycznych 

wynika, że obciążenie robota nie wpływa na osiągane prędkości maksy-

malne przez poszczególne stopnie swobody. 

3. Wykaz sprawdzeń podlegających ocenie i uzyskane wyniki 

Lp. 

1 

2 

'Wykaz sprawdzań Wynik 

Oględziny 

Spr. materiałów 

3 Spr. rezystancji izolacji 
Ł. Spr. działania 

Spr. parametrów ruchu 
6 Spr. powtarzalności pozycjonowania 

7 Spr. poziomu emitowanych zakłócań radioelektrycznych 
8 Spr. poboru mocy 

9 Spr. poziomu hałasu 

wynik pozytywny 

- wynik negatywny 

/f3 
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4. Wykaz usterek i awarii 

W trakcie badań robota o udźwigu 120 kg (zadanie 3.6) występowały 

awarie, które lokalizowano,a następnie usuwano. 

Badania przeprowadzono na dwóch egz. robota: 

I - w wersji z jednym silnikiem w osi 1 

11 - w wersji z dwoma silnikami w osi 1 

Podczas badań robota I wystąpiły następujące awarie: 

awaria luzownika (zwarcie wewnętrzne) 

mechaniczne uszkodzenie sprzęgla rezolwera w osi 4, a następnie 

w osi 6 części manipulacyjnej-

nieprawidłowa praca :orzexaźnika synchronizacji w osi 6 

wadliwa praca sterowników położenia osi (3 pakiety) w podwyższonej 

temperaturze po wygrzaniu w wyniku kilkugodzinnej pracy. 

Podczas badań robota II wystąpiły następujące awarie: 

uszkodzenie sterownika mocy w osi 5 (dwukrotnie) 

nieprawidłowa praca przekaźników synchronizacji (dwukrotnie) 

wadliwa praca poszczególnych egzemplarzy sterowników położenia osi 

MA70, pakietu pamięci ML16 i pakietu jednostki centralnej MM16 

w podwyższonej temperaturze. 

5. Uwagi końcowe 

Na podstawie przeprowadzonych badań prototypów można stwierdzić, że 

należy: 

zrezygnować z dwusilnikowego napędu w pierwszym stopniu swobody 

z powodu silnych oscylacji ruchu i dużych przeregulowań. 

W przyjętym rozwiązaniu nie można dobrać elementów korekcyjnych ze 

względu na silną zależność oscylacji od obciążenia. Zastosowany 

tłumik mechaniczny nie wyeliminował oscylacji. 

zmienić typ zaworu zabezpieczającego. 

Zastosowane w prototypach zawory zabezpieczające przed nagłym za-

nikiem ciśnienia zasilającego powodowały znaczny wzrost oporów me-

chanicznych w końcowych zakresach ruchu. Robot nie realizował 

prędkości 100 lo, a układ sterowania sygnalizował błąd "Brak sygnału 

dojścia do położenia zadanego". 

zmienić konstrukcję zderzaków mechanicznych dla stopnia swobody 

V2, t, V1 
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Zastosowane zderzaki mecnaniczne nie powodują zatrzymania napędu 

w przypadku awarii w obwodzie wyłączników krańcowych. W stopniu 

swobody V2, t mogą ulec uszkodzeniu wiązki przewodów. 

zmienić konstrukcję lub typ hamulca w stopniu swobody V2 
i 

Zastosowany hamulec nie utrzymuje skuteczn fao-et-1 położenia obciążenia 

nominalnego dla ujemnego kierunku momentu obciążającego tego stop-

nia. 

- zmienić sposób ułożenia wiązki przewodów biegnącej po -korpusie ra-

mienia dolnego 

wyeliminować przyczynę ocierania wiązki przewodów od napędów stop-

nia swobody t i VI o łby śrub mocujących sprężynę prowadzącą 

wiązkę 

w czasie prób stwierdzono silne ocierania, wraz z przemieszczaniem, 

elementów węzła RD-RG-przystawka 

Ponieważ podobne zjawiska zachodziły również w modelacn i nie zo-

stały w wyniku poprawek usunięte, należy rozważyć możliwość wprowa-

dzenia zmian konstrukcji w/w węzła. 

wyeliminować przyczynę realizacji programu przez robota z prędkoś-

cią 100 % po wczytaniu i uruchomieniu programu z zaprogramowaną 

prędkością inną niż 100 %. 

W trakcie wykonywania badań wystąpiły usterki i awarie wykazane 

p.4 n/sprawozdania. 

6. Wykaz rysunków, tabel i wydruków 

Rys.la Główne wymiary i przestrzeń robocza 

Rys.lb Zakresy ruchów stooni swobody 

Rys. 2 Konfiguracja części manipulacyjnej i miejsce przystawienia 

czajników przy badaniu powtarzalności pozytjonowania 

Rys.3;4 Charakterystyki dokładności pozycjonowania 

Rys. 5 Konfiguracja stopni swobody części manipulacyjnej przy bada-

niu sztywności 

Rys. 6 Badanie sztywności części manipulacyjnej - stopnia swobody 'e 

Rys.74-11 Charakterystyki sztywności robota i stopnia swobody ,e 

2abe1a 1 a,b 

Tacela 2 

2abela 3 

2acela 4 

Nastawy w sterowniku :położenia i mocy 

Zakresy ruchu 

Pozycje wewnętrzne dla programowych ograniczeń ruchu 

Laksymaine prędkości ruchu 

Źf.5-



-14—

Tabela 

Tabela 

Tabela 

Tabela 

Tabela 9 

Tabela 

Tabela 

Tabela 

Tabela 

Tabela 19+20 

5 a, b Czasy rozruchu i hamowania, przeregulowanie 

6 Minimalny czas pozycjonowania 

7 a, b Amplituda oscylacji sygnału prędkościowego 

8 Wyniki dokładności pozycjonowania stopnia swobody 'el

RD, HG 

Wyniki dokładności pozycjonowania stopnia swobody 

112, t, V1 

10+13 Wyniki sprawdzenia sztywności robota 

14 a, b Wartości napięć prądnic tachometrycznych zmierzone 

przed próbą. pracy 150 h 

15 a, b Wartości prądów silników zmierzone przed próbą 150 h 

16+18 Wyniki sprawdzenia sztywności po próbie stałości 

parametrów 

Wartości napięć prądnic tachometrycznych i prądów 

silników zmierzone po próbie 150 h 

Wydruk 1 + 3 Wyniki sprawdzenia powtarzalności pozycjonowania. 
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WYNIKI 

O 

O 

• 

• 

O 

o 

O 

ROBOT RP-120 OS fi 

o 
.04 
-.07 
-.13 
-.15 
-.12 
-.13 
-.12 
-.12 
-.11 
-.16 
-.11 
-.12 
-.12 
-.14 
-.14 
-.15 
-.16 
-.14 
-.08 

-.1 
-.11 
-.1 
-.11 
-.12 
-.1 
-.12 
-.13 
-.12 
V -=-.112 
Ir'= 2.546667E-02 

r = -F- .1232721 

ROBOT RP-120 OS RD 

o 
.01 
.03 
.03 
.02 
.05 
.07 
.04 
.8 
. 1 
.06 
.06 
9.000001E-02

.08 
9.000001E-02

.07 

.06 

.07 
9.000001E-02 

.08 

. 1 

. 1 

. 1 

. 11 

. 14 

. 15 

. 11 

.11 

. 14 

. 13 
X"-*= .1013333 

Er'-, 5.862222E-07

r = .4315994 

WYNIKI 



WYNIKI-
ROBOT RP-120 OS RG 
o 

-.12 
-.08 
-9.000001E-02 
-.08 
-.06 
-.06 
-.13 
-.16 
-.08 
-.01 

O 
-.01 
O 
.02 
-.02 
-.03 
-.02 
-.04 
-.02 
-.071; 
-.04 
-.08 
-.OB 
-.1 
-.05 
-.08 
-.1 
-.2 
-.18 
V -=-6.433334E-02 
Er'..= 4.395556E-02 
r = +- .140725 

WYNIKI 
ROBOT RP - 120 OS V2 
o 

-.26 
-.34 
-.37 

-.28 
-.36 
-.35 
-.28 
-.37 
-.4 
-.36 
-.37 
-.41 
-.43 

-.44 

-.43 
-.12 

-.25 
-.28 
-.31 
-.32 
-.29 
-.25 
-.2 

X"'=-.3136667 
Ir'= 6.984445E-02 
r = +- .2559056 1,4 



WYNIKI 
ROBOT RP - 120 OS t 
O 
o 
.05 
.04 
.04 

-.04 
.01 

-.071 
-.05 

.04 

.06 

.04 

.07 

.06 

.04 

.07; 

.06 

.08 

.28 

. 12 

.08 

.06 

.07 

.02 
-.01 
.02 
.06 
.12 
.08 

V".= 4.766667E-02 
3.884445E-02 

r = .1742404 

WYNIKI 
ROBOT RP - 120 OS V1 
0 

-.06 
-.16 

-.26 
-.24 
-.29 
-.25 
-.27 
-.36 
-.24 
-.18 
_ 
-.19 
-.2 
-.17 
-.3 
-.43 
-.38 

-.28 

-.24 

-.28 
-.24 
-.26 
-.18 
-.3 
X^'=-.2423334 
Ir'-,-- 5.966667E-02 

 r = .23E33978 



-rqbela L. 
Robot RP-420 

Pie0101-3p z jedn05/InikOisigry) nopgdern 4-ga - stOpniQ 5/4060c15 , 

Nosi-oily w sterowfiku polożeniq i mocy, 

, 

NOSicil4.9 H slerokiniku potoieria uzyskaria max" 
Pci

mit 7 IsTak e r y '46)tI 

aterownik, 

/ligi siut: nke' -fiłefa  
' 

zerowa Erm Limit , 
4 2 inky. 13 _.._ re°abolf;4 e lal % n ,s1,40d.y 

to 4 34 ??.)(5):(4) 21.135 

RD 0 d Li 0 4 34 /100(z) 2.4 

R G 
, 

Ci: (f N O 4 34 4 O 0 ( z> 24 

1./2, Ci:', C) 4 0 1 3Ą 400 24 

t a O Lf 0 4 34 400 2/1 

tki 
, 

Cf, 0 40 4 34 '100 21 

(4) Dla pochylonego ramienia do1ne90 RD 
(2) gez 2040VU ZirofneCp 2a1LrO9aW jąCe90 dr§,joyie 

powielae Siłowniku po Fonda/ ciśnieoio mstiSce9v, 

(3) z ole4e-au.4,-2zi-e- /2-014ez kłe_62. izzyzie 



"Tabela 4, b 
Robot RP-420 
Pierwsz9 protolv z idosilnikowym ricapgdem 

stopniq 5k/06001(1 

IVCIStclwil W sterowniku poroźenia 

.. 
Ncistow9 14 sterowniku poroienio 

. 
uzij skana max 
ri'0541cf(1,,tsić(q 

Sfeevnik 
LITrie(134-9 

1 
S-topiel'i 

swobody 
SfI zerowa Enr Limit C1refa 

A 2 ink. 3 r ecz)givWevc: 72 n 

q) o O Li o Ą 34 400 4) 0-115 

RD 0 0 40 1 3/1 5Q2.) 21 

R G O 0 40 /I 3 A 50 2) 2 4 

UZ O O 4 0 'I 3Ą i100 24 

t O O 40 I V 400 
, 

24 

U.1 O 0 40 1 3 Ą 100 21 

4) RD pionowo 
2) Z zawoyem uremia) 2a1rajmujcp3m _sprężone powiełrze 

sitoigniku po zaniku 6,4lienici 2a5itcliącecio 
3) Z obcigieniern nom louivin 

6b 



Tate/a. 2 Robot RP-420 
Profatyp z jednosilnikowym napędem, 4,- 9o1 stopniclisuobociy,' 
Zokresy ruch& 

, 
L. p. Stopień swobo,dy Zakres ruchu ( ) 

' 4 0 + 168 -467 . 
2 RD + 38 ;, - 114 
3 RG-
4 V2. i- 16G ; -IW 
5 , t -t-1 03 ; - 8G 
G r V4 + 155 i —'15:0 

, 

3 4-



Protato robota z jt:vimi)siinik mim nopOern 4-529` 
Pozticie kveonOnne dla programowych 09raniczevi rudlu 

Tabela, 3cL 

L. 
P.

Stopie ti 
swobody 

Poz. Nefinft-rene 
(inkr.) , 

Pot. (klawe Pot, srchr W, ItTieyollie 

4 0 LI 2q832 1.19713 
, 

2 RD 3 ‚146 1-16 26833 
1, 

3 R G O 8 5 li 3 2G258 

Li U2 2. 2 4 /1 ri 'f 4 8 3 54 

5 ł „MOO 45 54 7 2822 9, 

G (JĄ 43 1.19 22761 IlLiV09 



Protoicip roboto z 4orusilnikowym napyclem 4-szei OSI 

Pozycje 4A1 etyli ne dla prornowich ociranicz4 Yuchtii 

TO& 36 

L
6-.P.

Stopie; 
swobody 

, Poz. H e wnę-trz vie 
(inkr ) 

Pot.(krclicove Pot. spaw: Pat. ity(4.4:5.owe 

4 'ti o 24832 4°77,3 

2 RD (0) O /11.16/16 26832 

3 RG (on 2 85'13 26264 

L1 V2 D 2L1/177 LiS353 

5 t O /13 5/11 28692 

G V4 O 22762 1151-1911 



Robot RP-420 ic"Ibela 
Prato p z 'ecinosilnikowym nop§derrii 4-90 stopni6, -suobody 
Okreslene mak stimalmicler pqdlcaści yuchu 

Ogclątv 
55-:1jogeol i

Napięcie 
±-Qc huo9 (v)

i 
pv.. 

' 
Rreclieo, 
o6C0:1(p01:14.4(iki 

Prgrik-ols r otoeślona rnelvd 
Po:)zlelgzzoo, 

• 
Minimalna, 
witZtsoc 

Udiutb
pyę,olko&Ct 

CA] 2) _t_ _ 64°A) 

(
f cP 
RD pioviouo) 

vz.n
1-4v 

IgA 
-ill 

ir.,, 
1;./ i 

gm
i Jp 745 75;5 743 73 7)3 76,5 _ 4,2

In Fotti1ov4:15,0 „1.D 45,0 740 75,0 75/0 

0 11411 filli 111,6 2,4 27,5 27,8 33,Li 3216 33,6 25,5 +29,14 

ot) 161D &648 3QG 21 3ą2 35,4 3i(6 ,311(9 21( 3 
, 

+ 3 9, G 

W 15,2 45-1/1 45-12: V6,0 75,5 T6,0 72,3 72,3 72,3 761.5

(vudl tit
t
etog111,6 4'45 4LI,G- -73,0 72,5 AO 6718 6814 ' G6,0 7615 ~4412 

tba)1.1(1-. 9ionovi /Nie 1/0 iiiis 73,O plo 73/o 
110, 

V4 450 1'1,9 4510 740 7q,5, 75i0 7213 72,3 7213 76(5 - 515 
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. 6-1-§dem leitioikaiqc(1n1 pAyMicy t 40% 

2) Uchybił predkoSci oVveślo oo di/ wagoct. rędkoct Ntizeac2onei 
5-toperevo -to elelttvc(c2 ciwt 
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- 41 
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41 

0115 
4) 

0,80 - 
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ZS 
4) 

1,8 
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, 0

ą62 0,62 
2) 

4,02 
21 

4,05 0,75 0,15 
2) 

0,12 
2) 

0,70 A6 4,3 
2) 

20,4 
21 

49,14 

R T oto 0,36 0,34 0[311 0,46 0,48 0,46 0,46 4(210 0216 - - 

RG 01112 0,33 0,31 0;112 01k6 0,50 0,49 0148 - - -
. 

V2 0,46 0,41 0;50 0,50 0,62 0:65 0,65 0,65 - - - 

0146 01 0,30 Q30 0,59 0,61 0,58 0160 - -i (0-attic4 441 
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0 ( RD piornowo) OO 01110 0161i 0;58 0:58 0158 0)68011 - - - -.-_-_-1
- 

(1)(RD pc.c36nit ) MN 0150 - - 01511 0i60 - - - - - 

RO O3 O, 01,A 0,21 ) ai3 4341() Oli (),:;2'; 
41 

0)26 . • .-

R G 
in 

012S 
41) 

or25 - - 
4) 

0140 
41 

Op - - - 

V2 U0 0,20 - - OP OO - - - - - - 

Odil 0,624 04 oia6 0146 0111G 0146 0M6 - - - t (04,(P a;orm -) — 

1^) 0 i1 2 ta - - 
oli 

Q30 
41 

0130 - - - - - , . wlot ± ( G 1 - 
, ...... 

V4 olal oiN - - 0130 po - - 40 40 — 

4)- Vfrob=5070 



-Tabela. 6 
Robot RP- 42D 

providzenie aiminiainetio czasu pozcicionOwonio. 

Rredkoś RP -420 rw4. , RP-420 rw 3. 

nosiom 4recini czci:5 ctikly 
zgrzewania. 

edni qps cyklu 
zrekignia. 

S . . % 5 
AD 

- 20 

• 30 

90 
SO 

- 60 
• 70 

80 
• 90
/100 

4510

4 I "I 
13 1 9' 

1I-i f O 
„1 35 
12.16 
13,4 

. /1312 

49,0 

4615 
i1 0 
48( 0 
4 G ,0 
45, 5 
/17,0 

1710 /13,0 



TcLida 7 a. A Ri o Lc/0. 07 Z(2.7 4 7 kę_ct_4., ,,cdc., 'cz 

„i?, Zlir jeciezo,^c Z.w.... c.rizze &Cy, -e74;4-:' 

Lad ce 

6-topier wobocty 
Vi [ITINJ 

Q 2 OL Ni Q-: 4200 NJ 

Vtob = 4137 + - + - . 

(1) ( RD pikm o wo ) 26 30 36 4 

(i) ( RT po ()y o r* e, ) M 38 S Iti 94 
_ 

R@ Ag 5 c265 /190 580 
.. 

R G 35 10 55 10 

V2 55 55 35 40 
_. 

A05 30 MO g5 t (audi 7i,r) , 

95 46 240 415 i ( frucinkfa;) 

VI 55 55 140 140 



• 

Ta- ś dn_ , 4,7Z-ZczcZ1 . 7 zzcJz, 

do"." i 42 de-4-..e.r Ze-ze 

Z' 

izcz. .s.z4, 1 - Z7.21--e.-te2 

. 

topti4 43k;ohocij 
. Lal Vi 

O= O C NJ Q= 42001:NJ 

V ;rob = 41 /t 7 + - + - 

IP ( RD piomcwo) A00 80 480 455 

R T 03 30 502 18 

RG 31 g6 

V2 13 6k 

'45 600 1411 414 t (mAch mial 

t (auV7 2w7f) 

V4 26 26 

115 



14111 a B 
Robot RP-"120 
Profo1-9p z jednosi/nikowym nopgdern 4-.9a,:s*hia swobody. 

Sprawdzenie powl-arzolności pozycjonowania 

Lp. 
Stopień swobody 

L.p. 
5-topień sivobocki 

eP .RD RG (f) RD R& _ 
mm mm mm mm mm mm 

i 0100 0100 0100 22 -0,40 WO -010 Li 

2 0,04 0104 -01Ą2 23 -0"1I 0r10 - q o s 
3 -O,07 0103 - 0,08 2LI - 0,40 0"H -q08 

'i - 0,1 3 0103 - q o '9 25 -0,11 0,411 - 01.10 

5 -0(45. 0,02 - 0,03 2G -0,12 0,15 - 0,05 

G :-0/ 42 0105 - 0,06 27 -0,40 o,41 -0,O8 

7 -0(13 0,02 -g06 2 8 -0/ 42. 0,14 -O,10 

8 -0,"12 0,04 - 0,4 3 29 -0,13 ' 0111-1 -0,20 

3 - 042 0,08 - 0/4 G 30 -0142 0,4 3 - 0,/18 
, 

40 -0/44 0110 - 0,08 
11 s-0,46 0106 -0,01 
42 - -0/44 0106 0,00 
43 -0112. 0109 -0,04 
ilii -0112 0,08 0,00 
45 -OM 0,09 -+ 0,0 2 
16 - g,/ ii 0107 - 0102 .. 

17 -0,15 0,06 - 0,0 3 
43 -co 0,07 -0,02 
19 --O/44 0,09 -0,0
20 -0108 0,08 - 0,02. 

, 24 -On 0,10 - O,03 
‚16 



Robot R P 420 
Taixia 3 

Pratotp z jednositnikow,ym nopdem 4-96,stopnio vobod3. 

Sprawdzenie powtorzolno,ści pozycionowAnia 

LJ Y i /7 .5' - 

Stopie swobody 
t Vi 1.,p 

Stopień siArobody , 
L.p VZ - V2 t ; V/1 

mm Myyl NIM 

ł

rilIM PM owi\ 

4 0,00 0,00 0,00 2 2 -D,26 +010,6, -012 B 
2 - O26 0100 -00G Z3 0,26- +0,06 -O,"30 

3 - 0,314 0,05 -0,46 2 14 -0,34 +0,07 - 0124 

4 - 0137 +0,04 -0,22 25 -0,32 + 0,02

5 -0,35 + 0,04 -0,26 26 -0,29 - 0,04 - 0,2.8 

G -0,24e, -0"0i -0124 27 -0,25 +0,02 -0,24 

7 -q3G +0,04 -012.9 28 -0,20 +0,06 -.0,2G 

8 -0135 -Q,03 -0,25 29 -0,28 +o,12. -0,18 

9 -0,28 -0,05 -0,27 30 -0135 +0,-08 --cop 

40 -0,37 + 0,03 --0,26 ' , 

11 -0,11 O *0,04 -0,211 
42 -C136 +0,06 -0,15 

43 -0,37 -1-0,0q -0,22 

Ali - 014 i + 0,07 - 0,19 
15 -0,Li 3 +0,06 -0,20 
46 -0,1-10 +10,0 'i -0,17 
47 -0,Yi t 0,03 -0130 
48 -0,33 *06 -O,"13 , 
49 -01113 t 0,08 -0,38 . 

20 - 0,1 2 -t, OA -0,20 

21 -0,23 + 0,42 -„025 
'414" 



millionoww- 7713-bot RP- 420 Tc1610._ 40 

Reol-otyp z jednosilnikowym napgder,,',43o*nkft 
Sprawdzenie sep nosci - kierunek przyroienia siły - pionowy. 

. - 0,36P4Pa 
Przed sr 010-rohci pctrgmeto3w, 

L .p 
Sita 

' 
Ugigcie-Ci Ugięcie -C2 Ugigie-C3 

N mm mm n'im 
4 O 0,00 0,0D 0,00 
2 200 0153 0,06 -0,04 

. 3 400 1,29 0112 0,02 
li 600 2,16 - 0148 0,03 
5, 800 3,30 0,25 0,04 
6 4000 5149 0,30 0105 
7 1200 7142 0,38 0,06 
8 1000 6,77 0,33 0106 
9 800 5,92 0,24 0,05 

40 600 3,73 0,18 010'1 
44 400 2,46 0,43 0103 
42 200 1,23 0,05 0,02 
43 0 0,'-18 0,01 0,04 



Robot RP-420 
Prototyp z jednosilnikowym nopydem 1-.99 stopnia suobóciti 
Sprawdzenie oz.1-31Hności - kierunek przytokenia 

cnienie p 0,36 M Pa 
Przed spr: stotości pcwametrćqv. 

Lp 
Siła Moment Ugięcie - Cz 

N ' Nm mm
4 0 0 0100 0100 
2 200 324 0126 01'18 
3 LIDO 6'1 e 0,63 0,114 
Li 600 972 4,0 1-1 0,73 
5 , 800 4296 4, 140 0,99 
G 4000 .4620 4 17 G 4 120 
7 800 4296 40$ 4 / OLI 
8 600 972 412.0 0,85 
9 Li00 GLie 0, 8 8 0,62 

10 200 32 LI WI 6 0132 
/11 O O 0,0LI 0,03 

. , . 

0,t 



Robot RP-420 Tobia, )2 
Prototyp z jednosilnikowym nop oriem 4+-90 si:orio sobofiti

• ProHdzenie sztywności osi r 0„--11 porożenie rockowe 
Przed spy. staroki parametrów. 

L.p 
Sita Moment Ugi cie- CO Ugifcie -00 

N Nm mm rad .40-3
4 
2 
3 

0 
200 
1100 

0 
L100 
800 

0,00 
/1167 
3156 

0100 
t 0190 
+. 4,90 

4 600 1200 5,52 + 3 14:0 
5 400 800 i-1,02 +2,20 
6 200 400 2,48 +4 1 20 
7 0 0 012.8 --1- 0,1 5 
8 -200 -HOO - 4 ) 82. -- 4 [ 00 
9 -OD -800 - 3,93 - 2,20 

40 -GOO -1200 - 5,7 1-1 - 3,20 
11 'Li 0 0 -800 - 4,23 -2,35 
42 -200 -400 - 2,37 - 4,30 
13 0 0 -0 4 , - 014 O 



TO bici M_ 
Robo+ RP-420 
Pro-tut-9p z jednosilnikowym napędem /1_9o:stópnia .svtobocht 
Sprawdzenie sztywności osi q+a„-" paroienie +O"" 
Przed spr. starości, parametrów 

L.p 
5i.-to, Moment 

, 
U9ięcie - C.0 

N Nm mm rods- 40 -3 - 
4 0 0 ' 0,00 0,00' 
2 200 Li O O 467 0,92 
3 1100 900 3,64 2,00 
LI 600 „1200 5,54 314ą 
5 LIDO 800 11104 2,20 
6 200 90 0 247 4 12 0 
7 0 0 0,23 0,1 2 
8 - 200 - Li00 - 4 177 - 0,98 
9 - Li 0 0 - 800 -37G - 2,4 O 

1 0 -600 - 12 00 - 51L1 5 -302 
/11 - 1-100 - 800 - 11,08 - 2,27 
Ą a - 200 - Li 00 -2,33 -4,30 

' Ą3 O O -035 -049 



7;2Łe/-cr /4 a 
Atea?cou6,

nozczy

/2 faq— / Z 

rtecfri fu rcz" , ( i 50 Ź 

/z 7 .feZ, 4,4 A fel 711'` 

5-topturl, swobodg 
Ug Dn 

, 
Q= ON] Q.:4200EN] 

Wsk r- 347,, i- — + — 

4)(13T piunowo) 
, 

1418 4,8 4,8 4,8 

(1)(0)poohytorte,) 4,2 11,8 14,8 11,8 

RD 1411 4,1 4,6 418 

RG 5105 4(95 5105

V2 4,2,5 4,85 14185 4185 

' lile% 4)72 4,1,1 Hiy2 f (e fz ra o iloŁa: c7m:9 
LJ C 

Ł (m4ch.  sc;0, 14,12 4,12 414g 4,12 

VI 4,82 14180 4182 4,80 

52 



rola/. 1. ziorłara • lea c_ ł Z I_ a cya.ze 

Ar-e ti -Le 

cZ 

z tv" 
A 

/ 5 O 

le... /c1c4 

$topt.2e)ił /31vobac19, 
its L \ii . 

" , Oz 0E10 0=4200E10 

— + ..... 
(p (rn pt-0=w) 11(55 14155 5155 5i2.5 

RD 141145 JĄ, 40 414 14131 

R G 14195 14, 95 

V2 ) 14,60 14,60 

14(55 4155 14155 4(55 I; ((y-vtePperIZZF,r 

1465 141 55 t (ne oh cCi:.10."' J 

vi 14,020 14,95 



Tc,..d. c in. /5 a Da w Jojcz rt., cLi 

fv cZQ

Zcid if c 

7.Need 

_s, Zu.c .r„,:i 

j e de.r0,5 e_ Litzz /Z ty0 

/4-ei-eizolĄce 

S Liołu,ezel .51-ioZo4 

$topLenti swoboct9 
[',10 

Q-z- O [NJ 
' 

Qz 1200 t NJ 

Un-ob:r 60A 1 + — + - 
(1) (Fa piomowo) 3,25 310 2,5 310 

itP(RD pech(910m€,) 2175 915 215 5,5 

R T 5,5 6,5 5,0 /10,0 

R G A610 0,25 8,0 gr() 

V2 53 36 SO 314 

kal $1-1 3,4 319 3ig t ( audi 

14,1 515 4618 416 i (mol tomou) 

Vi 5,5 Nil 11,2 ta 



Talc /5 z 
' 

74/oło4n. 

/2A421 fuo4
_ft i•-zeo7ezo.:€4.' 

/50,4 

cLz-e.r, /07  at/c/ce.„ 

5-łcipLery 4woboci1 
JrAJ 

Q7-0 CN] Q= 4.200 Mi 

\ hub 5070 + ' . + — 

(1) (RD Pivnot40) 414 IM 

R D 511 511 53 40, 3 

R G 4418 6/6 

V.2, 11/1 ' 31 11 

;31.5 218 314 - 3,4 t (aw,ĝt 2co ri) 

'‚ 3/6 14/2 + (a LciZA, ' 

V1, 14,4 313 



TabIu
Robot RP - 420 

. I G 

-Profcflyp 2 jecinosiinikowqry, naR§dern 4,-92 si?prilo swobody . 

Sprawdzenie 521ypirności -kierunek prafrożenia siry - pionowy 
*-ciśnienie p= 0136 1 s Pa 

Po spy-. tairości. pqranielydps. 

Siła 
„ 
Ugifcie - C1 Ugicie- Cz Ugięcie -C3 

Lp N
VYI'M hruY\ MIM , 

w /f o 0,00 0,00 0,00 

2 200 0,65 0,08 OP 
3 400 /1,3G 0,45 0,02 

li 600 2,24 0,2.3 0,03 
5 800 3,55 0,28 0,0Li 
G 4000 6,47 0, S 010G 

7 1200 7,75 0,4 5 010G 
8 '1000 6,90 037 0106 
9 800 6,23 0,29 0,03 

/10 600 3,9 5 0,22 0,02 
44 400 2,03 0, Li Op 
42 200 4 105 01i14 002 
43 0 0,2 0,0G 010/1 



Tobota. 
Robof RP /120. 
Profit p z jednosilnikowym nopOemi4-9O- stopt:)id supbociy. 
Sprqt4dzenie szfyhinośct: - kierunek prz51ożeniq poeiorny. 

r: 0,36 riPa . 
Po spr. słq1zc pcfrorneWw. 

Silcl Moment Ugięcie- C/ U9ięcie- Cz, 
L. p. ' „N

Wm mm rod '40-3
4 0 0 0,00 0,00 

2.00 324 0,51 013G 
3 Li 00 6148 4134 0195 

4 600 972 1,G8 4149 

5" SOO 429G 2P3 41`11-1 
G 1000 4 620 2,45 4,74 
7 800 4 296 MS 4155 
B GOO 972 4,85 4134 
9 I-100 6L18 4,50 4,06 

40 200 329 4,12 0,79 
11 0 0 0,29 

, 
0,2.0 

. 



Tatiiatcl. 48 
Robot R P- 420. 
Brafatyp z jednosilnikokigm nopędem 4-96.,51-opnio, swobody 

Opr-Q Hdzenie sztypinobci osi (p i, 4 „-gpotożelie środkowe'. 
Po spraHdeeniu gfea.ści pavamej-rdpv. 

._. 
Sitq Moment U9igci e - C.0 Ugiqcie - Co 

rod . Ar 3
L p. ' 

N Wm mm 

4 0 0 0,00 0,00 
2 . 200 Li 00 11 6 O 0,87 

3 14 00 BOO * „ 6O 4,97 
'i GOD 4 200 5187 3,24 
5 4 OO S 00- '1,25 2,32 
6 2.00 400 2,43 414G 
'T 0 0 0,34 0,47 
8 -ZOO - 400 -4,88 -4,03 
3 - li 00 - 800 - 3,77 - 210G 

„10 -600 ' -1200 -5,80 - 3,11 
„14 - 4 0 O -800 — 11103 - 2,20 
42. - 20 0 - 400 -2,30 - 4 ,26 
„1 3 0 0 - 0,20 - 014 4 



Icthe,1a, II i9 ttkirrtca mcfp4, pasi, all c ii:10v trzei-n-dc2Tcych 
zmt-i (Ponu, po plo:biz pącz C15Oh 

Pootofdp Cz kifchlołziimiPolocyan nuvosdenn A-8,o defewi ci; adabaci 

• 

1-opitz(-4. .swohodj 
Q.--; 0 L N3 G= IliN? E Ni 

Va0b 34' 7C) + ""' '1.. 1-.. 

(P (R"D PisOnlOWO ) 14,g 14,8 
o (R) peolgi,lan.e) 

I
his 4,8 , . 

RD LO 1111 

R G 510 14, 98 
# , 

V2 11181 111802, 

L (fru(h, po2ier9) 411 011 

i (nud/ ptoi2owy ) „ii 10-

VI Iq 1418 
ł 



7c(1) a20 litjwf t-0,5 c;, /)i,151(14614) zmizozorte., 
po peróbie 450b. 

Pirotad p a dotlivoi low mqp.:cie nn 4-80 4cpeniu,  ba* 

5topi eł) 5ktoboci.3 L/13 
Q=OENJ Q=1200(,0 

Vrrob= 50X -I- _ — + _ 
(p (RD piomo)o) Q,5 310 

(P (RD pochyonie) 2,5 312 

RO 610 V 

R G 4315 411 

PpoT4:::17; 'ti 8,8 6,C t ( (rt44 

't (r1-4cliv p. tno9' ni. g : a Au r

V2 14,6 .2'6 

Vii 
, 

14 lo 
, 



oartgrimis 

ŚWIADECTWO KONTROLI JAKOŚCI Nr  280/90

PRZEIVIYCLOVIY 
1AUTOMATYKI I POMIARÓW 

„MERA- PIAP ° 

Made Jerozolimskie 202 

iwom WAKAF,26V4 tuórni) 

Wielkość partii 
sztuk 

Data 1990.07.23 

Nazwa 

Wyniki przeprowadzonych badań i prób 

wg  
Dokumentacji kops trukcyjnej 4642

wumbu: R o bo t przemysłowy RP.25/2/ 1 20-A 
część manipulacyjna nr 1 Prototyp

Stwierdzanie zgodności 
wykonania z wymogami 

Prototyp części manipulacyjnej robota 
przemysłowego RP-2512! 120-A wykonano 
według dokumentacji konstrukcyjnej nr 4642 z odchyłkami zawartymi w 
kartach pomiarów 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, 81/89, 82/ 89, 87/ 89, 90/89, 9 3/ 89, 94/89, 102/ 89, 108/ 89, 11 1/89, 169/89, 176/ 89, 194/89, 203/ 89, 21 6/ 89, 219/89 
240/89, 10/90, 53/ 90, 79/90! 96/10 
oraz poprawkami wynikającymi w trakcie 
montaius.

Druk „MERA-PIAP" TW-326/2000 egz. 

Podpisy, D.K.J. Wytwórni 

ghana homal& latu* 

ŚWIADECTWO KONTROLI JAKOŚCI Nr  824/90 

1990-10-15 
PRZEMYSŁOWY INSTYTUT 

AUTOMATYKI I POMIARÓW 
MERA - PlAp • 

Mej° Jerozoiimskle 202 
02-221! WAlilfgAIWA6r111) 

Wielkość partii 
sztuk 

wg 

Data 

Nazwa wyrobu 00 bot przemysłowy RP-25/ 2/ 1 20.41 
część manipulacyjna nr 3 - prototyp 

Wyniki przeprowadzonych badań i prób 

Dokumentacji konstrukcyjnej 4642 
Stwierdzanie zgodności 
wykonania z wymogami 

Prototyp części manipulacyjnej robota 
przemysłowego RP-25/2/ 120-A wykonano 
według dokumentacji konstrukcyjnej 
nr 4642 z odchyłkami zawartymi w 
kartach pomiarów nr nr 322/88, 323/881
328/88, 304/88, 10/89, 12/89, 37/89, 
41/89, 42/89, 45/89, 49/89, 55/89, 
81/89, 82/89, 87/89, 90/89, 93/89, 
94/821 102/89, 108/89, 1V1/89, 169/89, 
176/ b39,194/89, 203/89,2161/89, 219/89, 
240/89, 10/90, 53/90, 79/90, 96/ 90, 
98/90, 103/90, 105/90, 108/90, 109/90, 

113/90, 123/909 oraz poprawkami 
wynikającymi w trakcie montażu. 

41111111mmINIPIR 

Podpisy D.K.J. Wytwórni 

likommolk biota amimii Jaikast4 

Druk „MERA-NAP" TW-326/2000 egz. 


