
Pl O 
FF/ENVSLOWY INSTYTUT AUTCEATVEI I FINOM 

P I AP 

AI.Jerozolimskie 202 02-486 Warszawa Telefon 23-70-51 

(MMMD< BIDAM NDEZAWOMNOSTO DOAMOgTB 

LABOMAUOMOWN PDAP-LAB 

Sekcja Bada0 Robo1Ło5w Przemys#owych 

GIówng wgkonawca: mgr in2.Marek Petz 

Wykonawcg: mgr in2.Cz.Godzisz, mgr in2.W.Kl imasara 

tech.tech. E.Król, Z.Leszczgfiski , T.Jagóra 

Konsultant: mgr inż. Marek Peta 

mgr inż. Zbigniew Pi lat 

Nr zlecenia: 

Z 9620 

Zleceniodawca: 

Przeróbka, uruchomienie i badania trzech 

robotów URP-10. 

Etap OBN: Badanie trzech robotów przemgslo-

wgch URP/IRb 5/10 

Pracę rozpoczęto dnia: 2.03.94 

Z-ca C 

ds -Bad 

dr ink. 

,ektora 
zo-Pozw. 

Jab4kowski 

zakończono dnia: 24.03.94 

mar 

Kleru ik 

Kaz lerz Hajdan 

Praca zawiera: 

stron 

rysunków 

fotografi i 

tabel 

wykresów 
załączników 

3 

2 

5 
20 

Nr rejestr. 7069 

Rozdzielnik - i lość egz. 

Egz.1 BOINTE 

Egz.2 OBN 

Egz.3 POS 

Egz.4 

Egz.5 

Egz.6 



Analiza deskryptowa 

ROBOTY PRZEMYSLOWE, BADANIA 

Analiza dokimentacyjniis 

Sprawozdanie zawiera wyniki badań robotów URP/1Rb 6/10 

Tytuły poprzednich sprawozdalh 



LABBASE PAP-LAB Wydanie 1.01 

BAD_RAP Badania trzech 

przemysłowych 
robotów 

URP/IRb 

Data 

RAP 
SBR
_ 6/10 

Strona 1

004/94 
Stron 3 

1. Przedmiot badań 

Przedmiotem badań bgIu trzy roboty przemysłowe z których 
każdy składał sig z układu sterowania typu URP oraz 

manipulatora !Rb. 

Oznaczenia układów sterowania i manipulatorów zestawiono w 

tabel i 1. 

• 
Tabela 1. 

Robot Nr Układ sterowa- 
nia 

Manipulator 

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 

E. Dokumentw stanowiace podstawę badań 

- Karta otwarcia zlecenia 

- Norma ISO 9283 

0  3. Zakres badań 

Zakres badań "uzgodniony między POS i OBN obejmował: 
- sprawdzenie powtarzalności pozycjonowania 
- sprawdzenie dokładności odtwarzania prostol iniowego 

toru ruchu 

- sprawdzenia KEM. 

4. Aparatura i przwrzędw użwte do badań 

- rejestrator XY typ WX 2300 nr fabryczny 
7022866 

- zestaw pomiarowy firmy HOTTINGER do pomiaru 
przemieszczeń 

przy użyciu czujników indukcyjnych. 
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LABBASE PIAP-LAB Wydanie 1.01 

BAD_RAP Badania trzech 

przemysłowych 
6/10 

robotów 

URP/(Rb 

Data 

RAP_SBR Strona 2 

004/94 Stron 3 

5. Badania powtarzalności pozucjonowania 

5. 1. Stanowisko pomiarowe 

Schemat stanowiska pomiarowego przedstawiono na rgs 1 

Ustawienie robota w chwi l i pomiaru: 

a) ramię O - pionowo, ramię - poziomo, pozostałe 
ramiona wg. rysunku 1, 

b) obciążenie robota - 100% wartości nominalnej podanej 
w DTR robota, 

c) prędkość ruchów podczas wykonywania programu testowego 
- 75% prędkości maksymalnej podanej w DTR robota, 

d) program testowy (dostarczył POS) 

e) dojazd na czujniki pomiarowe: wzdló2 osi x z prędkością 
5% prędkości maksymalnej na drodze 100 mm, 

f) czekanie po dojściu do punktu pomiarowego 20s, 
r 

5.2. Przebieg badań i uzuskane wuniki pomiarów 

Badania wykonano dla robota "zimnego" (po włączeniu 
zasi lania), a następnie je powtórzono po 1,5 godz. , 3 godz. 

i 5 godzinach pracy robota. 
Wyniki pomiarów zestawiono w Tabelach 2, 3, 4, zaś 
obl iczone wartości parametru powtarzalności pozycjonowania 
RPx przedstawiono w Tabel i 5. 

Robot Nr Robot "zimny" Po 1,5 godz, 
pracy 

Po 3 godz, 
pracy 

Po 5 godz. 
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 



LABBASE PIAP-LAB Wydanie 1.01 

BAD RAP Badania trzech 

przemysłowych 
6/10 

robotów 

URP/IRb 

Data 

RAP SBR 
_ 

Strona 3

004/94 Stron 3 

przy czyni: 

RPx=a+3SAt (W j ISO 9283) 
n 

'61= 74)› 
j=1 

61.j J J 

7---1> n t . 

n 

-ż=  17' , d 
J" 

P-1 

5. Badania dokładności odtwarzania prostol iniowego toru ruchu 

5. 1. Stanowisko pomiarowe 

Schemat stanowiska pomiarowego przedstawiono na Rys. 2. 

6.2. Przebieg badań i uzwskane wwniki pomiarów 

Badania wykonano dla robota "zimnego" (po włączeniu 
zasi lania). Masa głowicy pomiarowej ok 3 kg. Badania 

wykonano dla różnych prędkości ruchu. Uzyskane przebiegi 
przedstawiono na Wykresach 1-20. 

2) 

3) 

4) 

5) 
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Zalacznik Nr 1 do sprawozdania Nr rej, 7059 

Protokół sprawdzenia odporności robotów na zakłócenia impulsowe 

nanosekundowe wg IEC 801-4. 

1) Warunki prac w robota w czasie sprawdzeń 

obciążenie manipulatora 10 kG 

prędkość 100X 

- program testowy z jednym punktem pozycjonowania, czas 

trwania jednego cyklu testu ok. 25s 

połączenie ochronne - zerowanie 

panel programowania we wnęce szafy sterowniczej 

E) Wwmapane poziom odporności 

dla zakłóceń impulsowych nanosekundowych 5/50 ns ( IEC 
804-4). 

- od strong zasi lania sieciowego (RSTZ) EkV (metoda sOmulacji 

SN 10 

od strong kabl i do manipulatora 1kV (metoda symulacji SE10, 

Z klamrą pojemnościową), 

od strong kabl i we/wy 1 kV (metoda symulacji SE10, z klamrą 

pojemnościową, 

czas narażania minimum 1 min dla każdej polaryzacji impulsów 

i każdego punktu pomiarowego. 

3) Kruterium ocenw 

Program testowy jest real izowany poprawnie, zachowana jest 

dokładność pozycjonowania, nie występują niekontrolowane 

zmiany stanów na panelu operacyjnym i panelu programowania w 

czasie narażania i po narażeniach. 

4) Wwniki sprawdzeń 

Układ sterowania URP 6-2/93 URP 10 3/93 URP 10 1/94 

część manipulacg- 
jna 

IRb 6 3/92 IRb 10 3/93 IRb 10 1/94 

obwód zklócarly wynik sprawdzenia 

zasi lanie sieciowe 
(R,S,T,Z) 

+ + + 

kable do manipule- 
tora 

+ 

' 

+ + 

kable we/wy + + . + 

data rozpoczęcia 
badań (uwagi y 

10.03.94 17.03.94 
(1) 

24.03.94 
(2) 



5. Ocena wwników 

Badane egzemplarze robotów jw. spełniają wymagania, wynik 

sprawdzenia pozytywny. 

6. Uwagi 

Przed przystąpieniem 

nieprawidłowe działania 

konstruktorów ZSS. 

do badań odporności stwierdzono 

robotów, które zostały usunięte przez 

ad. l. W czasie real izacji testu wystąpi ły niekontrolowane 

zatrzymania części manipulacyjnej. 

ad.2. Przy prędkoŚci 1007. występują błędy pozycjonowania. 

Po 2 h pracy z prędkością 90% jest real izowany poprawnie 

test przy v = 100% 

Badania przeprowadzi ł 

T.Jagóra 

Wynik opracował 
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Wre 

4994. 03. 09. 

Evnm] 

R1)=-6-'21931— 1126-6--

PręcIko. obda — 5Z- 50 rmoil0. 
„ś .rowci E-4 E3 =400 mvii. 

Mostowi,' reiestratora XY f-Lip 

Y1 lz - 4V/on 

Yilx/ 41//cm. 

Vireie4ratoyo, 0,5anIg. 

Mikres z przestmi§tą D 5-rnni w prawo w291?cierr7 ivykvesu X. 



i mnij 

O 

E3 E3 E3 

, URP-G 193 IRb- G -3 - 92. 

Prędka's robola -102- 400 

Tór liniowy E4 - E3 =400 mon . 

itiasizmy reiesircit4ora XY --hip 2300 . 

Y4 /z i - vicni .
4 VIcyn. 

V irefestyctfom — 4 calls, . 

WYkr0.5 2. przesunię-ty o 5vro ki prawo ti79Igclem wykresu X. 



VYWNI 

4994.03.09 
V7/41-es 3 

URP-6-2193 -1Rb- 6-3 -92. 
Prędkość roboto 252 - 250 
Tor liniowy E3 = 400 mm. 

Nastawy rejestratora XY -typ 2300. 
Y1 IZ I 4V/cm. 
Y2 I Xl - Vicm. 
V rejestratora - 210cyytis. 

/4/kres z. przesunięty o 5 mm ką ,prawo względem ivqkresu X. 



PV7 4'eS 

4994 . 03. O . 

URP -6 - 2 193 — IRb -6-3 92. 

Prędkoć robotą - 50Z - 50011)1111$. 
TOY* limomi EA — E3 7- 400 MA. 

410 

210 

110 E4 
O 

4,0 

ZO 

3,0 

410 

SIO 

E3 E4 
E3 g 

NQstcv j YeleAratotra 2300. 
/Z. - ĄVJGY%l. 

Y2 ix - /cm. 
V yeiestratovo, — 5 cvv1.1$. 

Wtikres pr2eunh o 5 otm w ?mo w2q1fdem kvesu x 



„1994. 03. 09 , 

P1174e4 45-

410 

D 

Enirn3 

EA E3 E3 E3 E4 Ari 

t 

URP-6 - 2/93 1Rb - 6 - 3 -92. 
Prędko robota - SO2 - 500 
Tor 1.iniowq EA E3 z- 100 mm. 

S 

kasfakiy rejestratora Ky -hip23o0 
— 4 Vicoi. 

Yzi x/ — 4V/ m. 

V reestratotro, — 2,0 cm14. 

Wykres z prze5unigf9 o SiłYmel w prawo wgięciem wykvesu x. 



4399, 03.09 
Wy4e 5

7,0 

610 

510 

410 

310 

ZD 

110 

O 
&Iż 

E3 

V r

k,ves z. pfzesunigf4 o 5uwm w praw WiellgolevIn kigicve5u X 

iliastqwq reiestratoya xy hip 23oo 
y4 iz — Ąvicw, 
y2 ixi

est

ov— /mm 
V rie yak- a. AO . 

110 

210 

310 

AO 

510 

610 

SIO 

910 

lop 
1110 

1210 

.1 

URP—G— 2193 — !Rb-6-3-92 
Prędkoś robóta 4000 -4000mm 
Tor 1.inloW4 E4 — E 3 400 pmm 



4994.03.03 

PV(74i-er 77

710 

610 - 

.5,0 - 

0 41,0 

2,0 - 

4,0 
O

1,0 

210 

310 

110 _ 

5,0 

Gio 

710 

810 

910 

4110 

1110 

42,0 

[m m 

El E3 E3 
psl

URP -G - 2193 - IRb- 6 - 3 - 92. 

Py.ęolkoć robota - 1007° -4000 mis 

Tor LV1IQkiLj E4 E3 7-2- 100 mwl 

Waskotui reiesiratora xy -hip 2300 

Y4 I Z I 4 Vkm 

Y2 lxi — 1V/cm 

V yeiesfratora Ecvvil,51

Wiikres z pfzesunięły o Eirovl u pytki() N291gaem ilk,vesu X 



P171b lEf 

4391.03. 09. 

7,0 
610 
5,0 

410 4,0 
3,0 
2,0 
110 
O_

110 
2,0 
310 

• 4,0 
510 
610 
7,0 
SIO 
910 

41,0 
1210 

E3 S 

URP-6-2153 —1,Rb-6— 3 - 9.2 . 

Prgclkad roboła .b6. - 4000 

Tor liniom,' E4 -E 3 = 400 nia 

Vasfmai Yejes-tratora X/ -hip 2300. 

Y‚i j z. — V.Icm. 
Y2 IX i — 4V/cm. 

V reiestratotra 2, o 6m/s. 

Nqkres z pr2esunigtti o 5fflrn ki prawo w2.91solern kilkvesu X. 



\, 74776-e5 9 
I-994. 03.47 

mm] 

2,0-

1O

•  

O 

• 

A 

Ilu 

2,0 

3,0 

AO 

510—

E3 El E3 El E3 
 gm.* 

URP -40 - .3133. - IRb-40- 3133 

Prolo..4ć robota - 52- 50"hirrjs. 

Tor liniowy E1-7- E3 400:mtexi. 

Nastawy miesi-a -0ra KY fgp 2300:: 

Y4 /z/ — 4V/cm. 

Y217(1 — 

V reje,aroloro

Miloes z prze5unie/1 o Snini vi prawo względem wiikresu X. 



kl(yres e10 
4994. 03.4 . 

URP - 40 -- 3/93. - 'Rb -40- 3153 
PredkOŚĆ YObOla 402 -400 ni m.j.s. 
Tor liniowy E1- E3 = 900 rnm. 

Nastawy rejestratora 2300. 
\A — vicm. 
Y2/X — 
V rejestraora 4 cm.lisi. 

Niikres Z przesuniey o 5 mry, ht prawo 14 z cil!derrl Ki kresu x. 



VV:yres 
194".o3. /17, 

URP— 40 - 3193, - - 3/93 

PrędkaSć robota 252 - 250 mils. 
Tor 1inioi1 E4 — E3 = 400 mm. 

E3 

1,0 
20 
3,0 
110 

E3 E3 
s 

Wasetcswq rejestraora XY -hip 2300. 

`141Z I — 4V/cm. 
Y2/X/ 41/lom. 
V reiesi milom — 2,0 cm./s. 

Wqkres z przesunieq o 5 mm H prawo Hząl dem ii,/qkYeso X. 



Ac?res 
4999.03.47. 

3,0 
2d 

1,0 

O 

110 

2,0 

3,0 

1,0 

510 

 Mm. 

URP — 0 — 3/93.- Rb-40-3/93 

Prędkość robola - 50Z - 500m110. 

Tor liniowi' El - E3 = 400 nim. 

Was-kiwi/ reje Oratora Xy 2300. 

Y41Z i — 4 Vim. 

Y2.I xl - ĄVfcni. 
nie0-ratora 5cri4$. 

14fikre5 przesuniętq o 5imm H praw względem imitcyer4u X 



Pl(y/re4i 3

[mm] 

GIO 

510 

410 

3,0 

1,0 
O El 

110 

2,0 

3,D 

4,0 

SIO 

610 

BID 

910 

El 

4994 ,03.47 

URP 40 — 3193, -1Rb-10-3193 

Prędkoś robola — 400% — 4000 m m1,5 

Tor liniom' E4 — E 3 400 MM . 

Nastawi rej es-Ira-tom XY -Lqp 2300, 

\I4 ĄV/cm. 
YZIXI — 1V/cm. 
V rejestratora 40 cvr_14,. 

Mi kres z priesu ni Oli o 5rnm H prawo facilędern wiiklesv x: 



TV:y kres 14 
199.O31 , 

mm] 

g0 

910 

3,0 

2,0 

1,0 

1,0 

2,0 

3,0 

410 

5,0 

6,0 

7,0 

9,0 

4010 

E4 

URP- 40 - 3/93, - 113b_-,40-3193 

PrOko,ć roboia. -1002, - 4000rnmjs. 
Tor Liniowy El - E 3 = 100 mvii. 

Nastawy reiestraora XY 2300 

Y4 I Z. - 4 V cni , 

Y2Ixj 41/1cm. 
V rejestrotovg 

bItikres z przesunishi O 5rnrn H prawo 1491gclecm wcikvesu x 



4kres 45.
4994.03. 30. 

ES 

3.0 

:/-10 

E4 

uRp-40- 4/ "L - 40- 4191 

Prędkoć robota - 5Z - 50m410. 
T6r liniowy H — E3 = 400.movi. 

Neistawci reie.Oratora XV +Lip 2300. 
`141z j — 4 VIcyn 

Y2/x/ — 

Vreles-fratorct 

Mikres z przesunięty o 5rnriq w pr o wzilędern wykresu x. r 



Wyb-es 16' 
1994,03. 30.

URP —10 — 4 /N , - 1R b -40- 4199 

PrOkość robota -102 - /10i9 mm1,1 . 
Tor liniowy E4 - E 3 = 400 MA. 

5 
 sw-

Postaw/ rejearatora X`i +Lip 2'600. 

Y4 iz. I — 4 Vicm . 

Y2 lx1 — 4 V Icm , 

V reie$trcitora — 4cm IS . 

ItItikres z przesunięty o 5 ningi w prawo waglOevvk wit kresu x i 

6)-1 



Ti(yd-res 17 
4994.03.50, 

[mm.] 

_1_ 

am. 

310 - 

2p - 

10 - 
O 

E E3 E4 E3 E4 

IJRP - 0 -  4/31 -,1Pb-40- 1/

Prgclkoć voboto 2 52 - 2501,1%44o 

Tor Liniowi EA E3 400oni 

ga$tawy reiedraforo X y +cip 2300. 

V4 f z f — 4V lom 
y2 Ix/ — 4 V 1cm . 
IV reietraf-ciro" g O cvyll.ś. 

hilikrefs' z prześunig-ki o 5Pril1 itt prawo iillgifdell) lpfkre4L1 



77(yhresle 
4594. 0"& 30. 

Erm] 

310 

210 

110 
E4 E3 E4 E3 

G4-st  

110 

210 - 

310 

S' 

URP 40 — 4 /94 1Rb-40 91 

Prędkoś robota 50% — 500 mniV 

Tor liniowti E — E3 900 I'm. 

Nastawy rejestratora XY -typ 2300 

Y4 IZ — 4VJcm 

Y2 /x/ — V1 cm 

V reiestrotora — 5cm 

Wykr0 z pr2esuneti o 5 virivv\ w prawo w29Igdern w9kreou 



Pr‚I-re;49 
094. 03. 30 

C mm 

H 

1,0 

2,0 

3,0 

4,0 

5,0 

Ei0 

TO 

8,0 
30 
4qo 
oto 
4ZO 

43,0 

E4, 
5. 

URP — 40 — 4 /94 1Rb-40-114 

Prgclkogć robota —4001 — 4000 mis 
Tor- E4 — E3 4001rnyvi 

*lawy rejegfratora XY -hip 2300 

Y4 /z — V /cm 

Yz /xi — iVicrn 
Vreiestratom /10cmip 

Mikyes z pr2esuni0-4 o 5rnirn w prawo wzcilgclem 116\re3u X 



4994. 03. 30 

Ernm] 

0 6

'Or 

410 

ZO 

310 

110 

SIO 

G10 

710 

8,0 

gp 

40,0 

4410 

42,0 

43110 

El 

URP — 10 — 4/94 — 1194 

Pręciko obo-fa — 40042 — 1000nixils 

Tor liroi1 E4 — E3 =100vnin 

Nastawy rejestratora xy 4qp 2300 

\/4 /z/ — 4V/cm 
4V/cm 

V Ye1e51ratora 5cimj 

Piikre z p1A2e5unięki o 5rwm w ?rawo wz91IcieWl utiitvtiu 

• 


