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Andgliza dokumentacyjna

Sprawozdanie zawiera wyniki badah KEM systemu wizyjnego dla

robotdéw IRp zrozonego z pakietwu systemowego i kamery K17.
Sformutowano wnioski dot. instalacji systemu dla robotdéw IRp.

‘Tytuly poprzednich sprawozdas

1 .System wizyjny dla robotéw IRp. Dokumentacja nr arch. 8114
2 +jeW. Dokumentacja techniczno-ruchowa. nr rej. 6567
3 Jewe WIO. - nr rej. 6568 B )
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1. Przedmiot i warunki badaa

Przedmiotem badath KEM byi system wizyjny dla robota IRp Eﬁ,z] R

sktadajgcy sie z pakietu systemowego i kamery K17 prod. WZT.

Badania przeprowadzonoc w ukiadzie pozgczel pokazanym na rys.’.

Pakiet byl umieszczony w typowe]j kasecie PROWAY z zasilaczem zespo-

lonym Z21 (ZAP). Yodatsowy zasilacz +12 V dla obwoddéw kamery umiesz-

czono nad zasilaczem zespolonym.

Badania wykonano dla trzech specjalizowanych programéw testowych

dostarczonych przez konstruktordw (wg Instrukcji testowania systemu

wizyjnego dla robotéw IRp, WIO [3] ):

TEST 1 (TD) - testu dzialania‘pP, sygnalizowana rybtmicznym przemien-
nym $wieceniem LED przytgczonycn do interfejsu réwno-
legiego

TEST 2 (TIS) - testu interfejsu szeregowego, pracujgcego ''na siebie",
sprawdzajgcego poprawnosé informacji wysianej i ode-
branej. ¥ystgpienie bzedu sygnalizowane jest LED ste-
rowanyn interfejsem réwnolegiym pakietu

TEST 3 (TK) ~ testkonturu analizujgcego zadany obraz i sygnalizu-
jacego pojawienie btedu przekraczajacego zadawang
wielkos¢,Sygnalizaggey przekroczenia bigdu na LED
wysterowywanych z interfejsu rdéwnolegiego pakietu

Prograay testowe byiy inicjowane z komputera PC AT poprzez interfejs
szeregowy. Po zainicjowaniu odigczano xabel interfejsowy od pakietu.

Zakres badah obejmowai sprawdzenia wykonywane dla robotdw przemysio-
wych IRp zgodnie z WIO [3]:
a) spr. odporno$Sci na zaktdécenia impulsowe nanosekundowe 5/50 ns
- dla obwodu sieciowego kasety metoda symulacji SN10 (p.3.15.1)
- dla obwoddéw do gamery, metoda symulacji SE10 (p.3.15.2)
~ dla obwodu interfejsu szeregowego, metoda symulacji SE10
(p.3.15.4)
b) spr. odpornoéSci na zakldcenia impulsowe duze] energii
- dla obwoddéw do xamery , metoda symulacji bliskim polem magne-
tycznym impulsowym SM30 (p.3.15.3)
c) spr. odporno$ci na zakibdécenia sinusoidalne ciggte o czestotliwod-~
ci sieci
- ala obwodéw do xamery, metoda symulacji SM50 (p.3.15.5).
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2. Sprawdzenie odpornosci na zakidécenia impulsowe nanosekundowe

a) Dla obwodu sieciowego kasety metoda symulacji SN410
objawy zaklécenia wystgpity przy amplitudzie i polaryzacji impul-

séw
TEST TD
L +2 kV filtr zewnetrzny, obudowa kasety po-
N 42,4 kV tgczona z pzo
PE +1,2 kV
-1,0 kV
L +2 kV Jew. 1 dodatkowo obudowa kamery po-
N +2,4 kV *gczona do pzo
PE  +2,4 kV
-1,0 &V
TEST TIS
L +2,4 kV Jew.
~2,0 kV
N +3,2 &V
PE +3,2 kV
-1,0 kV
TEST TK
L,N +1 kV Jew., wykrywany biad konturu przekra-
1,2 XV czajgcy 6 %
PE +1,6 kV
-1,0 kV

b) dla obwoddw do xzamery (SE1D) objawy zaxidceh wystgpity przy ampli-
tudzie i polaryzacji impulsdw
(obudowy kasety i kamery potgczono do pzo)

TEST TID
+0,5 kV oba kable jednoczesdnie
~0,4 xV
+0,6 kV Jj.w. kondensator 33 nF na zaciskach
-0,5 kV zasilacza 12 V
+0,6 kV Jew. tylko kabel zasilania
+0,8 kV Je«Ww. tylko kabel sygnatowy
TEST TIS
+0,8 kV 3% nF na zaciskach zasilacza 12 V,
~0,5 xV oba fable jednoczesnie
’
TEST TK _
+0,4 kV oba kable jednoczes$nie, wykrywany
-0,5 kv bzad powyzej 6 % konturu
’
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+0,4 KV ‘ tylko kabel zasilania
< 0,4 kV tylko kabel sygnatowy

c) dla obwodu interfejsu szeregowego (SE10). Objawy zakidécen wystg-
pity przy amplitudzie i polaryzacji impulsédw

TEST TD
ok. +0,24 kV obudowa kasety i kamery uziemiona
TEST TIS ponizej +0,4 kV, powyzej +0,24 kV,
—_— -0,5 kV

TEST TK

ponizej +0,4 kV wykrywany btgd konturu przesracza 6%

3, Sprawdzenie odpornosci na zaktdcenia impulsowe duze]j energii

Sprawdzenie przeprowadzono przy metodzie symulacji SM30, przewdd
testowy z pradem zwarcia 8/20‘ps. Poziom zakibdcehA podano dla ampli-
tud impulsdw 1,2/50/ps, zaktbécane kable do xXamery.

TEST ID powyzej 1 KV 1,2/50/us (prad zwarcia o0k.200 A
8/20/ps)
TEST TIS powyzeJ 2 kV 1,2/501ps (prad zwarcia ok. 400A
8/20 pus)
TEST TK pow;zej 1 kV, wykrywany bzgd konturu przekracza
(]

Wynik sprawdzenia pozytywny.

4, Sprawdzenie odpornosci na zakXécenia ciggte sinusoidalne o cze-
stotliwosci sieci

Sprawdzenie wykonano dla xapli do kamery, metoda symulacji SM50.
Przy pradzie w przewodzie testowym do 50 A nie obserwowano zakidcedr
pracy wszystkich testéw.

Wynik sprawdzenia pozytywny.

5. Wnioski

1. Badany syscem wizyjny cechuje sig¢ nastepujacymi poziomami odpor-
nosci:

- dla impulséw nanosekundowych 5/50 ns

~-0d strony sieci 1 kV (SN10) przy wymaganym poziomie 2 kV dla ro-
bota IRp
—--0d strony xabli do kamery 0,5 kV (SE10) przy wymaganym poziomie
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1 kV dla obwoddéw interfejsowych robota IRp
~-od strony interfejsu szeregowego pakietu 0,25 kV (SE10) przy wyma-
ganym poziomie WTO 1 kV
dla impulséw duzej energii 1’2/50,PS (8/20 ps) metoda symulacji SM30
- dla kabli do kamery 1 kV o energii impulséw 1 J przy wymaganym

poziomie 1 kV
dla zaklbcell cigglych sinusoidalnych o eczestotliwoéci sieci, metoda
symulacji SK50
~ dla kabli do kamery 50 A, przy wymaganym poziomie 40 A.

2. Badania zak1dcalno$sci wykonano w sztucznych warunkach, kaseta
PROWAY bez pakietdéw, diugosci kabli do kamery ok. 3 m. ¥ typowym
uktadzie sterowania robota kaseta jest wypeiniona pakietami, biegun
obwodu zasilania wewngtrznego O V 5 V jest poitgczony z obudowg szafy.
W obwodzie sieciowym szafy sterowniczej sg wprowadzone dwa typy fil-
tréw sieciowych poigczonych kaskadowo oraz warystory ograniczajgce
przepiecia.
Stgd ocena poziomu odpornoéci winna byé wykonana dla docelowego
uktadu aplikacyjnego z coprogramowaniem uZytkoﬁg. Mozna prognozowal,
ze uzyskany poziom odpornoSci systemu od strony obwodu sieciowego
jest wystarczajacy.
Dla podwyzszenia odpornosci systemu od strony kabli do kamery nalezy
wprowadzi¢ podwdjne ekranowanie kabli. Wydaje sie celowe wprowadze-
nie ekranu wspélnego na oba kable (kabel zasilania i kabel sygnaZowy)
typu plecionki PL oraz po izolacji ekranu osionigcie mechaniczne
typu peszel jako zewnetrznego ekranu (drugi ekran).
Poniewaz interfejs szeregowy pakietu w ukadzie docelowymn w robocie
IRp begdzie wykorzystywany do sprz¢zenia wewn€trznego z pakieten
unieszczonym w kasecle uzyskany poziom odpornoéci jest wystarczajacy.
W przypadku wykorzystywania tego interfejsu do sprzezenia z ukladami
unieszczonyml na zewngtrz szafy sterujacej poziom odpornodci inter-
fejsu nie gwarantuje poprawnego dziatania 'w warunkach przemystowych.

3. Proponuje si¢ przeprowadzié¢ badania KEM (w ograniczonym zakresie)

dla systemu wizyJjnego zainstalowanego na robocie przemysiowym.
Zakres badalh powinien objgé sprawdzenia pozioméw odpornodci dla
zakidcen impulsowych nanosekundowych i duze] energii, jak réwniez
wyzadowad elektrycznoSci statycznej ESD.
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