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W sprawozdaniu podano wynlkl wst@pnych badan KEM nowych rozwigzan
pakietéw czeSci centralnej sterownika osi (MV20), zasilacza rezol-
“werdw (MV21), stbgnia kohcowego mocy (PWM), pakietu we/wy MV12.
Sformutowano wnioski dot. dalszych prac w célu podwyzszenia odpor-
nosci na zakidcenia impulsowe nanosekundowe,
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1. Wprowadzenie

Przedmiotem badan wstepnych KEM byt uklad sterowania robota RP-6/2,5
wykonany wg dokumentacji 8118.

Badania polegaly na pomiarze zakibcalnosci impulsowe]j nanosekundowe]
5/50 ns od strony obwodu zasilania sieciowego szafy sterowniczej

oraz kabli robota *gczgcych szafe z czedcig manipulacyjng RP-6.
Badany uktad sterowanis zawiera nowe rozwigzania konstrukcyjne:
stopnia koacowego mocy PWM, sterownika osi MV20, zasilacza rezolwerdw
MV21, pakietu we/wy dwustanowych MV12 oraz kasete¢ z magistralg stan-
dardu AMS-M i jednostka cengralng MV52, Rbéwniez zmieniono odpowiednio
wewnetrzne oprzewodowanie szafy.

Celem badan wstepnych KEM jest ocena nowego rozwigzania sterownika
osi przy wspdipracy z manipulatorem RP6. Badania te przeprowadzono
przy prostym teScie dla jednej osi wprowadzanym do jednostki central-
nej bez oprogramowania systemowego robota (zat.1 listing programu).

W sprawozdaniu nr rej. 6715 podano wyniki wstepnych badan kasety z ma-
gistralg AMS-M, Jjednostka centralng MV52 i pakietami we/wy MV12.

2. Warunki badan

Badania przeprowadzono w warunkach laboratoryjnych na stanowiskn
pokazanym na rys.l.

Zasilamie sieciowe robota zrealizowano przez sieé¢ sztuczng SMZ-6
(adaptacja PIAP). Kabel przylacza sieciowego szafy zwinieto w ptasks
petle. Puszke przylacza we/wy umieszczono na szafie sterowniczej.
Jedno wejscie wykorzystano do startu i zatrzymania programu testowego.
Program testowy realizowal ruch tylko osi ¥ manipulatora z predkos-
cig ok. 70 % predkoSci maksymalnej. Jeden cykl trwajacy ok. 6 s skia-—
dat sig¢ z ruchu w lewo na zadany kgt ok. 180° i ruchu powrotnego do
poiozenia poczatkowego. Start i zabtrzymanie cyklu na zadanie operato-
ra zreallizowano przeigcznikiem przyigczonym do wej8cia obiektowego
szafy. W punkcie poczgtkowym kontrolowano poxozenie narzedzia.
Zakiécenia w obwodzie sieciowym wprowadzano metodg symulacji SN10,
zaé kabel robota zaklécano metodg SE10 (wg PN-86/E-06600).



Procedura pomiaru polegata na:
- wprowadzeniu programu testowego do jednostki centralnej (interfejs
RS-232 napigciowy)

- odzgczeniu kabla interfejsowego

- uruchomieniu realizacji testu przetgcznikiem

- po zabtrzymaniu ruchu w punkcie poczgtkowym, sprawdzenie zgodnoSci

pozozenia

- uruchomieniu realizacji testu

-~ wprowadzeniu zakléceh i obserwacji objawéw i efektdédw zakitdcen, dla

co najmniej 5 cykli

- wytaczeniu zaklécen

- zatrzymaniu ruchu w potozeniu poczgtkowym.

Jako objawy i efekty zaklécel robota przyjeto:

a) wystgpienie niezgodnoSci poitozenia narzgdzia w punkcie kontrolnym

w dowolnym cyklu testowym

b) wystgpienie stopu awaryjnego

¢) wystapienie chwilowym zmian stanéw elementdéw sygnalizacyjnych

np. panelu operacyjnym oraz na pakietach w kasecie.

Pomiary przeprowadzono dla dwdéch wariantéw:

A -~ dla jednej czynnej osi ¢ , przy odigczonym zasilaniu stopni
koficowych mocy PWM i wysunietych sterownikach MV20 ze zigcz ma-
gistrali dla pozostatych osi

B - dla czynnych wszystkich osi, przy zasilaniu stopni mocy PWM i
wspdipracy sterownikéw MV20 z magistralg dla wszystkich osi.

3. Wyniki pomiaréw

Wyniki pomiardéw zestawiono w tabl.1. Przy wzroScie poziomu zaktécen

pierwsze objawy zakitdécania si¢ wystepowaly w postaci chwilowych zmian

standéw wysterowanych lampek sygnalizacyjnych (ML), a nastepnie biedy

w pozycjonowaniu w punkcie poczgtkowym (kontrolnym).

Dopiero przy czynnych wszystkich osiach wystapity dodatkowe objawy,

a mianowicie:

- chwilowe zapalanie sie¢ lampek “strefa zerowa" (+#sz) na sterownikach
osi MV20

- slyszalne zadziatanie przekaZnikéw w zespole stycznikdédw i bezpiecz-
nikéw (+ przekazu)

- bzedy poozenia w punkcie poczgtkowym.

Przy obserwacji bigddéw polozenia zauwazono, ze wystepujgce biedy sg
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wielokrotnoscia 27,5 mm. Dodatkowymi pomiarami stwierdzono, ze odpo-

wiada to jednemu obrotowi rezolwera. Obserwujgc piynnoéé ruchu mani-

pulatora mozna zauwazyé, Ze przy poziomie zakidécen powodujacych biedy
pozycjonowania, wystepujg objawy podobne do chwilowych zanikéw zasi-

lania silnikéw,

Tabl. 1 Zakibécalnosé ukiadu sterowania RP-5/2,5 dla zakidcen
impulsowych nanosekundowych 5/50 ns

Obwdd zakitdcany Objawy zakiécen
*amplit?ig/impulséw bzgd poro-~ '| panel o- ‘I pakiet inne 1
zenia peracyjny j MV20

A. Czynna jedna o$ E

Obwdd sieciowy

+0,5; #1,0 R,S,T,0 - T - -
+2,0 R,S,T - - - -
+2,0 O - - - -
+2,4 0 + ML - -
-2,0 0 + ML - -
-2,4 R - ML - -
4,0 3,7 - ML - -

Obg kable robota

+0,5; :.".1’0 - - - -
+1,2 - - - -
-1,2 + - - -

Kabel zas.silnikéw

i“,0953 ."_"_1’0 - - - -
+1,2 + - - -
-1,2 - - - -

Kabel obw.rezolwerdw

0,5 - - - .

+1,0 + i

B. Czynne wszystkie osie

Obwéd sieciowy T

+0,5; +1,0 R,S8,T,0 - - - -
+2,0 O + M1, + 82 + przekazn.
+2,4 STOP AWAR. ‘
-2,0 - ML + 8z + przekazn.

of
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c.a.Tabl.1
f 1
~2,4 + (P,43} ML + Sz + przekazn.
+2,0 R,S,T - - - -
+4,0 R,S,T - ML + sz -

2
Oba kable robota

+0,5; +1,0; 2,0 - - - -
+2,4 + ML -

4, Wnioski

1. Wstepne pomiary zakidcalnoSci ukadu sterowania jednej osi robota

6/2,5 dla zakléceh impulsowych nanosekundowych 5/50 ns wykonane

przy prostym teScie poruszania manipulatora w osi wykazaty, ze

- osiggnieto wymagany poziom odpornoéci 1 kV od strony kabli ro-
bota (kabli *gczgcych szafe ukladu sterowania z czeScig manipu-
lacyjng). Przy czynnych wszystkich osiach osiggnieto nawet po-
ziom 2 kV

- nie osiggnieto wymaganego poziomu odpornodci 2 kV dla obwodu
sieciowego szafy, a to ze wzgledu na wystepowanie bieddéw poloze-
nia przy zakibécaniu przewodu ochronnego szafy (przewdd *Q%)

impulsami o amplitudzie 2 kV.

Dla pozostalych przewoddéw obwodu sieciowego osiggnieto poziom
odpornosSci 4 kV

Dalsze prace nad uktadem sterowania powinny sie skoncentrowaé na

podwyzszeniu odporno§ci dla zakZécel oddziaZywujgcych na przewdd

ochronny szafy sterowniczej. Zakres tych prac powinien dotyczyé:

- kontroli montazu obwoddéw zasilania, szczegdlnie zespoiu styczni-
kéw i bezpiecznikédw

-~ kontroli obwodéw zasilania pakietdw MV12 (we/wy) gdyz wstepne
badania KEM tego pakietu w samodzielnej kasecie wykazaly zadowa-
lajgcg odpornosé od strony obwodu sieciowego 2 kV i obwodu inter-—
fejsowego 1 kV (p.sprawozdanie nr rej. 6715)

- wyjasnienia objawéw zaklbcania sie pakietu sterownika osi MV20
sygnalizacja przekroczenia strefy zerowej (LED sz)

~ wyjasdnienia wystepujacych biedéw polozenia bgdgcych wielokrotnod—
cig obrotu rezolwera
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- kontroli rezystancji izolacji obwoddéw szafy, rodzajéw i wykona-
nia kabli poxgczeniowych
3. Ostateczna ocena zaklbdcalnoSci ukladu sterowania moze byé wykona-
na pomiarami KEM przy peinym systemowym oprogramowaniu oraz tescie
kontrolnym o konstrukcji stosowanej w poprzednich badaniach
rozwigzah uktaddw sterowania.
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Rys. 1.Rozmieszczenie urzadzen na stanowisku badan zaktdcalnoéci robota RP-6.
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