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Analiza deskryptowa

Roboty interwencyjne, roboty inspekcyjne, roboty mobilne

Abstrakt

Praca zawiera opis wykonanych w niniejszym etapie prototypdéw podsystemow robota
interwencyjno-inspekcyjnego - opis wynikéw badan podsysteméw mechanicznych
robota interwencyjno-inspekcyjnego - opis wynikéw weryfikacji dokumentacji
konstrukcyjne;j

Tytuly poprzednich sprawozdan

I. Opracowanie szczegétowych zalozen.

II. Przeprowadzenie analizy oferty rynkowej producentéw elementéw i podzespotéw
robota.

III. Opracowanie dokumentacji wstepnej prototypu robota interwencyjno-inspekcyjnego. |

IV. Zakupy dostgpnych w ofercie handlowej elementow i podsystemow robota
interwencyjno inspekcyjnego.

VI. Wykonanie prototypéw mechanicznych podsystemow robota




1 Wstep

W trakcie realizacji niniejszego etapu wykonano badania funkcjonalne podsystemoéw
mechanicznych robota oraz przeprowadzono weryfikacje dokumentacji technicznej .
Weryfikacja dokumentacji dotyczyla gtéwnie wprowadzenia zmian wymiaréw na rysunkach
oraz zmian rodzaju zastosowanych materiatéw konstrukcyjnych.

Badania dotyczyly sprawdzenia wykonania poszczeg6lnych czgsci mechanicznych pod
wzgledem prawidlowosci ich wymiaréw oraz ich wspolpracy z innymi cze$ciami i
podzespotami. Badania wykonano metoda ogledzin oraz przy uzyciu przymiaréw dhugosci i
innych pomiarowych narzedzi warsztatowych.

2. Badania

2.1. Podsystem korpusu bazy mobilnej

W trakcie badaf oceniono sztywno$¢ korpusu bazy mobilnej oraz jej przydatnos¢ do
spetniania funkcji:

- ochrony kaset zasilaczy, komputera i innych elementéw sterowniczych przed czynnikami
zewnetrznymi, takimi jak udary , zacieki oraz czesciowo rowniez zapylenie.

-mocowania podstawy manipulatora robota,

-mocowania elementow zawieszenia kot jezdnych,

Stwierdzono, ze korpus bazy mobilnej wlasciwie zabezpiecza kasety uktadoéw elektronicznych
oraz akumulatory przed czynnikami zewngtrznymi . Korpus jest wystarczajaco sztywny i
umozliwia odpowiednie mocowanie podsystemu obrotu podstawy manipulatora jak rowniez
mocowanie zawieszenia kot jezdnych. Sprawdzono réwniez mas¢ korpusu. Stwierdzono, ze
masa korpusu wynosi 48kg i jest zgodna z warto$cia podang w dokumentacji konstrukcyjne;.
Z powodu trudnoéci z zakupem stopu PA 6, zastosowano stop PA 4 o podobnych
wiasciwosciach wytrzymatosciowych lecz nieco wigkszej plastycznosci. Zweryfikowano
dokumentacj¢ przez wprowadzenie zmian wymiar6w na odpowiednich rysunkach
konstrukcyjnych.

2.2. Podsystem obrotu manipulatora

W trakcie badaf oceniono wykonanie czesci podsystemu obrotu manipulatora pod wzgledem
ich funkcjonalnosci i zgodnosci z dokumentacja techniczng. Stwierdzono prawidtowa
funkcjonalno$¢ podsystemu i wykonanie poszczegdlnych czesci mechanicznych na zgodnos$é
z dokumentacja konstrukcyjna. Przeprowadzono weryfikacje odpowiednich fragmentow
dokumentacji przez wprowadzenie koniecznych zmian wynikajacych ze zmian materiatowych
1 wymiarowych..

2.3. Podsystem ramion manipulatora

W trakcie badan oceniono wykonanie poszczegdlnych czesci podsystemu.

Stwierdzono wystarczajaca sztywnos¢ poszczeg6lnych elementow.

Oceniono dziatanie napinaczy fancuchéw rolkowych . Stwierdzono, ze konstrukcja napinaczy
umozliwia ustawienie wlasciwego napigcia faficuchoéw rolkowych przenoszacych naped z
waléw wyjsciowych przekfadni §limakowych.



2.4 Podsystem napedu gasienic

W trakcie badan oceniono realizacje zatozonej koncepcji. W trakcie badan funkcjonalnych
stwierdzono celowo$é zastosowania w lancuchu kinematycznym napedu gasienic dodatkowych
elementoéw w postaci ciernych sprzegiet przeciazeniowych zintegrowanych z kotami
tancuchowymi napedzajacymi gasienice. Sprzegla te w sytuacjach wynikajacych np
nieostroznej obstugi manipulatora i wjazdu na przeszkode (np $ciana) zabezpiecza¢ beda przed
uszkodzeniem elementy przeniesienia napedu (silniki i przekiadnie §limakowe). Zweryfikowano
odpowiedni fragment dokumentacji przez wprowadzenie sprzegiel przecigzeniowych na
odpowiednich rysunkach konstrukcyjnych.

2.5 Podsystem przeniesienia napedu ramion manipulatora

Oceniono wykonanie czesci mechanicznych pod wzgledem funkcjonalnosci. Stwierdzono
wykonanie czesci zgodnie z dokumentacja. Zweryfikowano odpowiednie fragmenty
dokumentacji przez wprowadzenie innych materiatéw dostepnych materialéw o zblizonych
wlasciwosciach konstrukcyjnych. Zmiany dotyczyly gtoéwnie stopow aluminiowych oraz
zastosowanych stali konstrukcyjnych. Z powodu trudnosci z zakupem stopéw PA 6
zastosowano bardziej dostepne stopy PA 41 PA 11.

W pewnych elementach konstrukcyjnych manipulatora (walki, tuleje) zastosowano (z uwagi na
ich dostepnosé) stale konstrukcyjne lepszej jakosci niz byto to zakladane w dokumentacji
konstrukcyjnej. W takich przypadkach w zmiany te zaznaczono jako warunkowe. Zaréwno
zmiany stopdw PA jak tez gatunkow stali nie wplyna na zmiang zatozonych wlasciwosci
techniczno-uzytkowych manipulatora.

3. Whnioski

Badania funkcjonalne wykazaly, ze funkcjonalno$é mechanicznych podsysteméw robota jest
zgodna z podana w przyjetych zatozeniach i w dokumentacji konstrukcyjne;j.
Podczas weryfikacji dokumentacji dokonano niewielkich i niezbednych zmian wynikajacych
glownie ze zmian rodzajow zastosowanych materialéw konstrukcyjnych. Wprowadzone
zmiany nie wplywajgq na zalozone wiasciwosci funkcjonalne budowanego robota
interwencyjno-inspekcyjnego.



