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Analiza deskryptowa

ROBOTY PRZEMYSEOWE, BADANIA

Analiza dokumentacy jna

Sprawozdanie zawiera wyniki badah robotéw URP/IRb 6/10

Tytuty poprzednich sprawozdan



LABBASE PIAP~-LAB wydanie 1.01

BAD_RAP Badania trzech robotdw Data
rzemys towych URP/IRD ’
RAP_SBR P v v / sStrona 1
6/10
004/94 Stron 3

Przedmiot badanh

Przedmiotem badafi bytu trzy roboty przemys towe zZ ktérych
kazdy sktadat gie z uktadu sterowania typu URP oraz

manipulatora I[RDb.

Oznaczenia uktaddéw sterowania i manipulatoréw zestawiono Ww
tabeli 1.
Tabela 1.
Robot Nr Uktad sterowa-|Manipulator
nia

1 URP-6-2/93 IRb-6-3-92

2 URP-10-3/93 IRb-10-3-93

3 URP-10-1/94 IRb-10-1-94

Dokumenty stanowiace podstawe badanh

- Karta otwarcia zlecenia
- Norma IS0 9283

Zakres badant

Zakres badaf uzgodniony miedzy POS i OBN obe jmowat:

- sprawdzenie powtarzalnoéci pozyc jonowania

- sprawdzenie doktadnosci odtwarzania prostoliniowego
toru ruchu

- sprawdzenia KEM,

Aparatura i _przyrzady uzyte do badah

- rejestrator XY typ WX 2300 nr fabryczny 7022866
- zestaw pomiarowy firmy HOTTINGER do pomiaru przemieszczeh
przy uzyciu czujnikow i ndukecyJjnych.




LABBASE PIAP-I_LAB wydanie 14.01
BAD_RAP Badania trzech robotéw Data
rzemys towych URP/IRD
RAP_SBR i v ¢ /L Strona 2
6/10
004/94 Stron 3

=
=t

5.

Badania powtarzalnosci

pozyc. jonhowania

1.

Stanowisko pomiarowe

Schemat stanowiska pomiarowego przedstawiono na rys 1
Ustawienie robota w chwili pomiaru:

/
a) ramie O - piohowo, ramie -
ramiona wg. rysunku 1,

poziomo, pozostate

b) obcigZzenie robota - 100/ wartoéci nceminalnej podanej

w DTR robota,

¢c) predkosé ruchdéw podczas wykonywania programu testowego
- 757 predko&ci maksymalnej podanej w DTR robota,
d} program testowy (dostarczyl POS)
e) dojazd na czujnhiki pomiarowe: wzdldZ osi x z predkoscig
5/ predkosci maksymalnej na drodze 100 mm,
f) czekanie po dojsciu do punktu pomiarowego 20s.
| 4
5.2. Przebieg badan i uzyskane wuniki_ pomiaréw
Badania wykonano dla robota "zimnego" {po wtlaczeniu
zasilania), a nastepnie je powtdérzono po 1,5 godz., 3 godz.
i B godzinach pracy robota.
wWyniki pomiardéw zestawiono w Tabelach B2, 3, 4, zas
obliczone warto$ci parametru powtarzalnoéci pozycjonowania
RPx przedstawiono w Tabeli 5.
Robot Nr|Robot "zimnhy"|Po 1,5 godz. |Po 3 godz. Po 5 godz.
pracy pracy pracy
RPx {[mm)]
1 0, 055 0, 051 0,057 0,076
2 0,120 0,023 0,026 0,029
3 0, 040 0,026 0, 040 0,038




L.ABBASE PIAP-LAB wWydanie 1.01
BAD _RAP Badania trzech robotdéw Data
rzemys ltowych URP/IRD
RAP_SBR P v v / Strona 3
6/10
004/94 Stron 3
Pr%/cggnﬂ:

RP,=31+3Sy, (wgIs0 9283)
n
=,;; E ’A{/-
J=1

AzJ—\/(x, %)% (y-5)+ (2] 2)?

n

oA 42” s A |
.X'—';;' J —_ >0 ; 22::.57 ;%.
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=
\/ Z’ (Az,-m)z

Badania dokladnoéci odtwarzania prostoliniowego toru ruchu

Stanowisko pomiarowe

Schemat stanowiska pomiarowego przedstawiono na Rys. 2.

Przebieg badan i uzuskane wyniki pomiardéw
Badania wykonano dla robota "zimnego" (po wlaczeniu
zasilania). Masa glowicy pomiarowej ok 3 Kg. Badania

wykonano dla réznych predkosci ruchu. Uzyskane przebiegi
przedstawiono na Wykresach 1-20,.

{)



Zatacznik Nr 41 do sprawozdania Nr re.j. 7069

Protokdl

AN

sprawdzenia odporno$ci robotéw na zaktécenia impulsowe

nanosekundowe wg IEC 801-4.

1)

warunki pracy robota w czasie sprawdzen

- obecigtenie manipulatora 10 KG

- predkoss 1007/

-~ program testowy z jednym punktem pozyc jonowanlia, ©zas
trwania jednego cykiu testu ok.2S5s

-~ potaczenie ochronne - zerowanie

- panel programowania we wnece szafy sterownhiczej

£) Wymagane poziomy odpornosci
dia zakiécerh impulsowych nanosekundowych 5/50 ns (tEC 804-4}).
- od strony zasilania sieciowego (RSTZ) 2kVY (metoda symulacji
SM 10
- od strony kabli do manipulatora 1kV (metoda symulacji SE10,
z klamrg pojemnosciowa),
- od strony kabli we/wy 1 kV (metoda aymulacji SE10, z Klamrg
po jemnosciowsa,
czas harazania minimum 1 min dla kazdej polaryzacji impulsoéw
i kazdego punktu pomiarowego.
3) Kruterium oceny
Program testowy Jest realizowany poprawnie, zachowana Jest
doktadnosé pozyc jonowania, nie wystepuja niekontrolowane
zmiany stanéw na panelu operacyjnym i panelu programowania W
czasie harazania i po narazeniach.
4) Wyniki sprawdzefi

Uk ltad sterowania

URP 6-2/93

URP 10 3/93

URP 10 1/94

cze$é manipulacy-
Jna

IR & 3/92

iRb 10 3/93

IRb 10 1/94

obwéd zkiocany

wynik sprawdzenia

zasilanie sieciowe + + +
(R,8,T,Z

kable do manipula- + + +
tora

kable we/wy + +
data rozpoczecia 10.03. 94 17.03, 94 24,03, 94
badary {uwagi (1) (2)




6.

ad.

ad.

Dcena wynikoéw

Badane egzemplarze robotdéw jw. spetniaja wymagania, wynik
sprawdzenia pozytywny.

Uwagi

Przead przystapieniem do badar odpornoéci stwierdzono
nieprawidlowe dziatania robotdéw, Kktére zostaly usuniete przez
konstruktordéw ZSS,

4. W czasie realizacji testu wystapity niekontroiowane
zatrzymania czeéci manipulacyjnej.

2. Przy predkos&ci 100/ wystepujg btedy pozyc jonhowania.
Po 2 h pracy z predkoscia 90/ jest realizowany poprawnie
test przy v = 100%

Badania przeprowadzit wynik opracowatl
T.Jagéra Cz, zigz
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[A//y.‘res 4

41994.03. 09.

URP'—G—IZ/%] - IRb-6- 3-92.
Predkos¢ vobofa = 5/~ 50 mm|s.
ﬂ?rlmigm} E4 -E3 =400 mu.

y

| E3 AE E3 Bl E3 5
/ \ / \ Nastawy rejesfyatora XY typ 2300
: Yolz] = AV[wm.
Yo[x| ~ AV [em.
Vrejestratora 05m)s.
Z X

Wykres z przesunigty o Smm w prawo wagledem wykresw X.
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W/bes 2

1994 .03. 09.

. URP-6-3[93 = IRb-6-3-92.
Predkosc roboto, ~10/ - 400 mun/3.
Tor Umom/ E1 -E3 =400 mm .

E3 i AE; .E?) E_’f\ AE3 4_’_51
\ \ Vastony rejesiratora XY4yp 2300.
V4 [z [ — 4 V/cm .
Y2 x| = 4V|em.
V vejestratora - {em]s .
z

Nykres 2. przesunigty o5mm w prawo wegledem wykresu X .



m{fres 3

1394.03.09
‘[mw\] l
URP-6-2[93 —IRb- 6-3 - 92,
Preakesc robota 25 — 250 mm]s
1 Tor liniowy E1—E3 =400 mm.
10 1 )
o |E £3 N E3 E4 E3 5
10 1
20 Nostowy rejestratora XY fyp 2300
3‘0 T Vi [z| = AV[m.
4.0 1 Yelx|  — AV[m.
Y1 V vejestrafora — 2,0cms
brd X
| Wykres z przesuniefy o b5mm w prawo wzgledem wykresu x.

c*t s



Whtbes 4

1994 .03.09.

‘[‘”‘W‘] i

URP-6-2[93 — IRb ~6~3-92
Predkosc vobota ~ 50/, ~ 500 wvm /s
Tor liniowy £4=F3 = 400 wm,

20

10 1E4 E3 E4 E3

0L N\ —— N <\ f

Z’Z \/ \/ \/ Nagtawy vejesivafora XY fyp 2300

3’0 1 lz| - AV em.

o | Yo x| = AV]um,
Vvejestratora — 5 oms.

50

Wykres preesunighy obwm w prawe wzqlgdem wykvesu x.

81 1)
Al
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1994 .03.09,

[vm]

URP-6-2/93 -~ IRb~6-%~92.
Predkosc vobota - 507:, - 500m)s.
Tov liowy E4= E3 = 400 mm.

40 - E3

0 7\
X

- EA E3 E1
JA A NA
40 1
20 A
30 ¢
40 {
50 1

E1 E3 .
[N N 7
Z

B 3 £
NN A NN S
Nastany rejestrafora XY 4yp 2300
Y|z | — AV[em.
Yz] x| — AV|em,
V rejestratova — Z,Ocvm/',s’.
Wykves z preesumigly o S5mm w prawo  wzqledem wykvesu x .

%



h//ﬁrﬂs &

4394. 03.09
[mm]

10 ?

60 |

50 1

w0l URP-6-2 93 — IRb-6-3-92
30 1 Predkosc robota ~ 1005 -1000 mm ls
20 1 Tor liniowy E4-E3 =400 mm
0 1 e ik EA .

0 d e -

o Nastauy reiesfmjrom XY +‘1P 2300
20 1 Y1 |z ] — AV|em

30 1 Yz}x} ~ AV|wm

" V vefestratova. ADem|d.

50 |

60 +

10 +

80 1

90 | Z X
100 1 Wylwves 2 preesurighy o5wwm w prawo weqlgdem wylwesu x
10 |

120 i

4



Witres 7

1994.03.09

fmm]

T84

URP~6-2/93 - [Rb-6 -3 - 92
Predkosc vobota 400}, ~1000 mms
Tor liniowy E4—E3 =400 mm

VAN : ,f/’ VRN AM 4__’54

20 +

40 1

50

60 {
T0
80 |
30 {

160 1
Mo |

120 |

Naslawy rejestratora XY typ 2300
Yolz| = 4V[m
Yo x| - V/cm
Vvejestratora 5 om B

Wykves 2 przesunigty o 5mm W prawo waglgdem wyhvesa X

%5



790 L
60 t
50 1
40 1
30 ¢
20 1
10 1

[mm]

M/fre; g

1939.03.09.

URP~6-2 ]33 —IRb~6- 3 - 9.
Predkosc vobota —-,ﬁégz ~4000 mm} d.
Jor linowy E4~E3 =400 wmm.

10 1
20 ¢
30 1
40 {
50 1
60 4
10 +
80 +
30 |
400 1
M0 1
120 1

/ﬁ

]

/ 4 /Vaerawq ve'\es’[mTom XY 'hﬂ) 2300

Yilzl = AV|em.
Ye x| = 4V[om.
V ve,'es+raTova 20 om/s.

tykres z preesunigty o Swm W prawo waqlsdem wykvesu x

A6



[mm]

%/;vr.‘res g

1994. 03 47

URP =40 - 3[93. = IRb-10~ 393
Predkos¢ vobota ~ 54 ~ 50mms.

20 1 Tor linowy E1~ E3 = 400wm.

1:0 + -

0 ® A ! A N A 3

4 / \\ o

oy \\/ \\v// Nastawy rejestratora XY typ 23000 ¢
20 { Yilz] — /IV/cm.

30 1 Ye[x| — AV]em.
W0 V vejeglvatova 05 U}V\.}S.

50+

Wykres 2 przesumgly o bmm w prawo Wzqlgdem wykresu X,

e+

q‘_—-"



%{yﬁres 10

1934.0%.47.

URP —40 — 3/93. - IRb~-40- 3/93
Preakosc vobola - 10— 400 mm./,é.

2,0 - Tor linowy E1-E> = 400mm.
10 1 E3 E3
E1
D- E /\ _ N\ — /\ /\EC /\ S _S_

10 ¢ \,_/ \,/
Naslawy rejestratora XY 1yp 2300.

20 4P
Y|z — AV[em.

30 -

Iy Ye[x] — AV|cm.

Vrejestratora — 4 cm.[,s’.

Wykres z przesunigly o 5mm w  prawo wegledem pykvesu x.

A0



W

[rr]

20 {
110 +

E1

Wyfres 14

41994.03. 11.

URP—~ 10 - 3/93 = IRb-40-3/93
PrJedkOS'C' yobolq 25,2 - 250 mm.ls.
Tor liniowy E1—E3 = 400 mm.

10 1
20 1
30 ¢
40 1

Nostowy rejestratora XY Fyp 2300
Yilz|  — AV |[m

Yel[x| — AV]em.

V rejestratora — 2,0 cm./s.

Wykres z przesuniefy o S5mm W prano wWzgledem wykvesu X.

A9



%{yﬁes 12

1994.03 117.

Lo ]
30 URP — 10 — 3/93 — IRb~10-3[93
20 |4 Predkosc robala — 50, — SOOMW\JS.
10 4 Tor liniowy E1— E3 = 400mm.

ol = £
0 Nastawy vejestratora XY +yp 2300.
4 Yilz| - AV[em.
30 Yo[x[ = AV[em.
W07 Vvejectratora — 5cms.
50 +

Wikres przesuniely o 5mm W pravo weqledem mykvesu X .

20



Wkrdi 13-

1394.03.17

[mm]

60 <+
5‘0 1
40 4 URP — 4D — 3[93.-IRb-10-3/93

30 4 Predkosc vobota -4002—4000m,m/5.
20 1 Tor linowy E41—E3 =400mm.

1,0 1
' E3
0 E1 E1 S

Nostouy rejestratora XY typ 2300,
Vi [z] - AVem.
Yolx| — 4V]um
Vvejestratora 40cm.

‘&w
Pk

Wykres z przesunigly o Swm W  prauo wzgledem uykvesnx.

A



° Wykresj4

199.03.17,
[mm]
50
40 | URP- 40 — 3/93 - |Rb-10-3/93
30 {4 Predkosc robala -100/ - '1000mm/s.
20 ¢} Tor liniowy E1 —E3 =400mm.
L = E3 4 E3 £
ol , /\ —\ ~—K) —\ &
70 4 ’ _
20 \ Nastowy rejestratora XY 4yp 2300
3lo Yilz] - 4\//cm,
4'0 Yo /x| = AV[em,
V rejestratorq 5cm/s.
50 ‘
6:0
70 3
80
9,0
100 |
X z Wykres z przesuniety o Smm W prawo wz:;lgdevv\ Wyhvesu X




20 I

40 |

L]
[N

@fres 15

1394.03. 30,

URP-40~1/34. - IRb-40- 1/34
Predkosc vobola - 5, - SOW\WI[S.
Tor liniowq E4-E3 = 400wwm

E1 £d E1 E3 EA
M A AR A\ a1 2
§ Nestawy rejestratora XY 4yp 2300.
| S Yilz| - 4V/cm.
Ye|x| = AV]em.
Vve,'eSTmTom 05cm.]5,
> X

Wykres z przesunigly o Smm w pr?uo wzqledem wykresu X.

; 53



Wybes 16

1994,03. 30

[romm]
|

URP ~1D~ 1/34. - IRb-40- 4]94
Predkos¢ robota —107], - 100 mms.

30 Tor liniowq E4-E3 =400 mwm.

20 +

E3

1,0 | E4 £1 E3 E4

ol N /\ A A A i

01 Nasfawy rejestratora XY typ 2300.

2.0 1 Yo lz] = AV]em .

3,0 4 Y2 [x] - 4V}cm.

40 Vvejestratora — 4 cmd.

Z X

Wykres z przesuniety o Smm w prawo weqlgdem wykcesu X.



@fres 17

1994.03.30.

[rmm]

URP - 40— 4/34 - 1Rb-10- 1/%4
Predkosc vobota 25], — 250 w8
Tor liniowy EA — E3 =400mm.

30 1

20

0 E1 E3 E4 E3 E1

Wwor S
WA [\ /\ /\ /\ -

10 ¢ \ ‘ ‘ ﬁZastawy rejesfrafora XY +‘fl° 2300.
20 | - ;W{z[ = AV[em.

30 1 < Ya[x| = AV]em .

0 -+ N re['e,sfrafom — ZOCW\Ii

\ < X

Hykres z przesunighy o Smm w prawo weglsoem wykresy X,

25



‘@fres 18

1994.03, 30,
[mm]
! |
URP = 10 — 4[94.—IRb~40-1|%
Predkosc robota 505 — 500 mm|s.
30 | Tor lniowy E4 — E3 =400 mw,
21'; | E3 EA E3
RV [\ /\ [
) -
07 ‘ Nastany rejestratora XY typ 2300
a0 1 \ Yolz| = AV[em
30 | Yo [x] — 4V]em
| Vve,’esfm’rom ~ Sum 3,
X 4

Wykves 2 przesunigty o Smm W prawo wzqlgdem wyleregu X



[mm]

10

ﬂ(l/y/f‘res’ 19

19394. 03. 50

URP - 40 — 4 /94 - IRb-40-4]%4
Predkosc robola -40070 ~ 4000 mm|4
Tov liniouq E41 — E3 = 400mwm

E1
E3 E4

N\ . - 4 i

40 {

00 |

#,0
12,0

130 |

Nastany reie,s‘frafom XY +yp 2300
Vi [z] = 4V[em

Yo [x| = AV[em

V vejesivatora Aem|s

Wykyes z przesunigty o Smm w prawo wzqledem wylevesu X



fl{y tres 20

4994. 03. 30

L] Z.
!
#0
60 |
50 URP - 10 ~ 4[%4 - IRb~40- 1]94
40 Predkosc vobota - 4007 — 4000 mws
30 Tov liniowtf E4 — E3 =400mm ®
E1 E E4
s
A -

U Nastawy re,'esTraJrom XY 4yp 2300
Y4 /Z/ - 4Vlcm

Ye[x| — 4V][m
\veesiratora 5 om|8

Wykres z oreesunigty o Swmw W  prawo wqugdevv\ uvlkv%u X

98



