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W Instytucie Elektrotechniki opracowano na zamówienie

PIAP i na podstawie założeń otrzymanych z PIAP sterownik

MAK-1 mający zastąpić oryginalne sterowniki Iiiiand

używane w robocie IRb-60. Sterownik_ zgodnie z przekazanymi

wymaganiami mial zastąpić fuhkcjonalnie oryginalne

sterowniki amerykańskie, przy jednocześnie palnej wymienności

mechanicznej.

W skład opracowywanego układu sterowania silnikami wchodził

również transformator zasilający oraz dławiki zapewniające

prawidłową współpracę z silnikami tarczowymi.

Sterowniki typu MAK-1 przeszły badania palne w IEI na

podstawie zatwierdzonej przez PIAP Normy Zakładowej z

wynikiem pozytywnym. Następnie wykonana została seria

produkcyjna z której to serii zamontowano w PIAP do

oryginalnego robota ASEA komplet sterowników wraz z

wyposażeniem.

W trakcie montażu okazało się, że wykonanie mechaniczne

transformatorów i dławików uniemożliwia zamontowanie ich

w szafie robota. Po szeregu uzgodnień ZD IEI wraz z

MERA-PIAP i ZD MERA-PIAP opracowało model konstrukcji

mechanicznej umożliwiającej zamontowanie transformatorów

i dławików. ZD IEI zobowiązało się wykonać w/w konstrukcję

do przekazanych wcześniej do ZD MERA-PIAP

transformatorów i dławików oraz wprowadzić tą zmianę

do dokumentacji /notatka służbowa z dn. 3.08.81r. za1.3/.

Rozwiązanie konstrukcyjne sterowników opracowanych w IEI

spowodowało, że montaż sterowników w ezafie stai Się bardzo

utrudniony a regulacje w zavontowanym w szafie sterowniku

prawie niemożliwe.
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Na skutek użycia nieiaściwych kołków montażowych /zbyt

krótkich/ używanych do mocowania elementów korekcyjnych

następowało nagminne ich wypadanie.

Na spotkaniu z przedstawicielami IEI oraz ZD IEI

ustalono, te w wykonanych już sterownikach zostanę

wycięte narożniki w górnej płytce, co ułatwi montaż

sterowników. Dla ułatwienia regulacji zostanie wywiercony

w górnej płycie otwór technologiczny. Wymienione zostaną

również kolki lutownicze na dłuższe /notatka służbowa

z dn. 3.11.80r. ZaI.2/.

W następnych partiach sterowników zostanie zmieniona

łączówka w celu prostszego montażu, oraz typ potencjometrów

nastawczych tak aby była możliwość regulacji z góry

a nie z boku.

Po zamontowaniu sterownika w robocie IRb-60 okazało Się, że

dwa ze sterowników /w osit Q oraz S Są uszkodzone!.

Przedstawiciele IBI przybyli do PIAP stwierdzili

nie wprowadzenie do niektórych sterowników dostarczonych

do PIAP ostatniej zmiany konstrukcyjnej. Przedstawiciele

ZD IEL zobowiązali się skontrolować wszystkie dostarczone

do PIAP sterowniki. Po wprowadzeniu zmian na zgodność

z dokumentacją i ponownym zestrojeniu sterowników

przeprowadzono badania robota.

Badania polegały 'na zdjęciu oscylogramów prądów i napięć,

na wyjściu sterownika dla poszczególnych osi. W trakcie

badali robot poruszał Się zgodnie z zadanym programem.

Przebieg prądu zdejmowano z opornika pomiarowego sterownika

R31. Przebieg napięcia wyjściowego zdejmowano, z wyjścia

sterownika.
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Badania przeprowadzono kolejno dla wszystkich osi dla

minimalnej i maksymalnej nastawionej prędkości i przy

maksymalnym obciążeniu i bez obciążenia.

Przed badaniami przeprowadzono regulację sterowników zgodnie

z instrukcją testowania P-4893 0874.

Porównując otrzymane oscylogramy napięć i prądów /za1.1/

z przebiegami wzorcowymi podanymi przez ASEA można

stwierdzić, że sterownik MAK-1 jest wiernym odpowiednikiem

funkcjonalnym sterownika IAAND. Po wprowadzeniu zmian

mechanicznych.zgodnie z podanymi wcześniej uwagami

sterownik będzie można traktować jako palny elektryczny

i mechaniczny odpowiednik sterownika amerykańskiego.



Załącznik 1

Przebiegi prądów i napięć dla poszczególnych osi robota IRb-60.

ogp

,A -1 prędkość

bez obciążenia prąd

czas

100 mV/cm

2 A/cm

10 s/cm

A-8 prędkość 10 v/cm

bez obciążenia prąd 20 A/cm.

czas 1 s/cm



A-7

100% obciężenia

Oś O

A-1

bez obcigżenia

prędkość 10V/cm
prąd 20A/cm

czas 1 sek/cm

prędkość 200 mV/cm
prąd 5 A/cm

czas 15 s/cm

:
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A-8 prędkość 10 V/cm
bez obciążenia prąd 20 A/cm

czas 0,5s/cm

A-8

100%:obcigtenia

prędkość

prąd

czas

10V/cm

20A/cm

0,5s/cm

e
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A-1

bez obciążenia

A-8

bez obciążenia

prędkość 0,20V/cm
prąd 5A/cm

czas 15s/cm

. prędkość 10V/cm
prąd 20A/cm

c2as 0,5s/cm



A-8

100% obciążenia

oś v

r.

prędkość 10V/cm
prąd 20A/cm

czas 0,5s/cm
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A-1

bez obciążenia
prędkość 0,2V/cm
prąd 2A/cm

czas 15s/cm
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A-8 prędkość 10V/cm
bez obciążenia prąd 20A/cm

czas 0,5s/cm

cNN/v-)

A-8

100% obciążenia
prędkość 10V/cm
prąd 20A/cm

czas is/cm



Oś t

A-1

bez obciążenia

A-8
bez obciążenia

prędkość 0,2V/cm
prąd 2A/cm

czas 15s/cm

prędkość 10V/cm
prąd 20A/cm

czas Is/cm

lisommostaiai



A-8

100% obciożenia
prędkość 10V/cm

prod 20A/cm

' czas Is/cm
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