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Analiza-deskryptorowa
BOBO iX PRZEMYSŁOWE ADAPTACYJNE :

'ZASTOSOWANIA + PROJEKT + ODLEWNICTWO

Analiza dokumentacyjna

Sprawozdanie zawiera Wyniki badań wykonanych* wg zaleceń.
komisji odbioru poprzedniego etapu, mających na celu wyelimi—
nowanie ,zaklóceń sygnału pomiarowego i utworzenie dwóch sygnałów
adaptacyjnych przy pomocy dwóch czujników.

Tytuły poprzednich sprawo zdań

"Zastosowanie robota IRb-60 do czyszczenia odlewów"

"Przygotowanie _instalacji do praktycznego czyszczenia"

— sprawozdanie MERA—PIAP nr arch.4748. .

"Próba usprawnienia głowicy robota adaptacyjnego do czyszczaiAa
odlewów." O O

"Sprawdzenie hipotez powstawania sygnałów pasożytniczych"
— sprawozdanie MERA—PIP nr arch. 4803.

"Próba usprawnienia głowicy robota adaptacyjnego do czyszczenia
odlewów':

"Próba wyeliminowania przyczyn powstawania sygnałów pasotytniczyc
— sprawozdanie MERA—PIAP nr arch.4832.
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Wykonano nowy komplet zawieszek z lepszego jednorodnego materiału
i o sprawdzonych własnościach mechanicznych.

Po wmontowaniu ich do głowicy stwierdzono wyeliminowanie znacznej
uprzednio histerezy sygnału jak również płynięcia. zera charakterystykj
czujnika; Pozostała jedynie niewielka nie7jednorodność sygnału z czuj—
nika /rzędu 0,2 V = 0,15 kGm/, obserwowana przy zmianie kierunku
momentu obciążającego głowicę; Najprawdopodobniej powodowane jest to
przez niezbyt już pewne /po kilku wymianach zawieszek/, ustalenie
zawieszek na ich fundamentach przy pomocy kołków.

W dalszym ciągu nie udało sig usunąć zmienności sygnalumomentu
W różnych położeniach głowicy / ok.1,1 V = 0,82 kGm/.
Tak pracujący czujnik umożliwia przebadanie jego przydatności dla
realizacji adaptacyjnego działania robota'.

W elektronicznym układzie interpretacyjnym uruchomiono drugi
kanał)przez co możliwe stało się zrealizowanie dwóch sygnałów ada—
ptacyjnych, dla dwóch różnych położeń roboczych głowicy.
Doświadczalnie dobrano histerezy progów prZelączania dla obu sygnałów
adaptacyjnych dla realizacji funkcji adaptacyjnych robota / patrz

tabela!;

4.—....---------.....t  H...-----....-- ...... 4. ---------------

f sygnał adaptacyjny 5 II 6'RealizowanaI t Err LL —44........---_—_—....__---11
!funkcja1 I 75.617167 -Fizza -57F6:7, i i i .o ap acyana ItIczania 1 1 2 1 3 4 I I 2 i 3 i 4
1_------_—_—.1._ 4.--

I- t-4-- i— ji 1 
_ ---4------

I szukanie: zgrubne 0,0013,50 tOOPIOOl ip ta+115 t8016,00

I konturowanie 11,013,70 50[,,00
I
tl,00,35,1516,00

~11111111141MMOVIMI~Olmo.m0.41~

Czujnik 5 jest wykorzystywan kiedy oś głowicy zajmuje /wskaza—
nie czujnika 3,20/ pozycję poziomą'.

Czujnik 6w pozycji pionowej osi głowicy /wskazanie czujnika 2,90,
Różnica sygnałów pomiarowego momentu wynosi ok.30% całkowitej zmie—
nności sygnału,'

Badania obu funkcji adaptacyjnych przy użyciu dwóch czujników
zakończyły się pozytywnie;
Przebieg sygnału momentu i sygnałów adaptacyjnych dla funkcji "szuka—
nia zgrubnego" jest zapisany na taśmie 1.

Przebieg sygnału momentu i sygnałów adaptacyjnych dla funkcji

"konturowanie" jest zapisany na taśmie 2;
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