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ZASTOSOWANIE ROBOTA 1Rb-60 W SYSTEMIE AUTOMATYCZNEGO BADANIA
SILNIKOW ELEKTRYCZNYCH

Streesosenle. W artykule przedstawiono zastoBowanle robota prze-
my 0T3we6*“2RBN-W do przenoszenia silnikéw elektrycznych miedzy sta-
nowiskami pomiarowymi I wykonywania manipulacji na stanowiskach.
Podano konfiguracje systemu badania silnikéw elektrycznych oraz al-
gorytm pracy robota.

1._Wprowadzenie

Kontrola kodéoowa silnikéw elektryoznych produkowanych aeryjnlo pole-
ga na wykonywaniu ciggéw powtarzalnyoh,scisle okreslonych mnnipulncji
przygotowawczych i ozynnosci pomiarowych.» Instytucie Elektrotechniki
opracowano system,w ktdérym badania zwigzane ze sprawdzeniem Jakosci
silnikéw przeprowadzane agq automatycznie.Syetem umozliwia przeprowadze-
nie nastepujacych proéb«

-pomiar rezystancji uzwojen,.

-aprawdzsnle parametrow elektrycznych silnikow

w czasie rozruchu przy obcigzeniu momentom

hamujacym,

-pomiar mocy 1 praddéw w czasie biegu jatowego,

-pomiar mocy 1 pradéw silnikéw obcigzonych mo-

mentem nominalnym,

-sprawdzenie stanu izolacji silnikéw.
Po prébach silniki sg automatycznie numerowane lub nadawany Jest im
znacznik wady.Badania poprzedzone sa ogledzinami,Catym procesem steruje
minikomputer MERA-400 a programowalny robot przemystowy wykonuje mani-
pulacja przygotewewozs do pomiaréw oraz przonosl silniki miedzy otano-
wiBkami systemu.

2_Konfiguracja systemu

Schemat blokowy systemu przedstawiono ns rysunku 1._Minikomputer
KKRA-400 przechowuje informacje potrzebng do przeprowadzenia préb okre-

Slonego typu Bllnike.Kod typu - identyfikator typu - pozwala na ustalenie

programu badan i nastaw wstepnych urzgdzen pomiarowych.
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Bys.1 Schemat blokowy systemu.Oznaczono stanowiskat
1-ogledzin 1 pozycjonowania,
2»&4*5”Pomiaréw elektromechanicznych,
6*.badan wysokonapieciowych,
7-oznaczanla silnikow,

&-zwrotu silnikéw wadliwych,
9-zwrotu silnikéw dobrych.
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Komunikacja miedzy komputerom a innymi elementami systemu odbywa ale
przez zestaw Inteldlgit Pl_Wejscia 1 wyjsScia jednostki sterujacej robo-
ta IRb-60 polgczone s3. z wyjsSciami 1 woj Sciemi zestawu zapewniajac dwu-
stronng wymiane Informacji miedzy komputerem a robotem.

Robot wykonuje wszystkie manipulacje konieczno do przenoszenia 1 pozycjo-
nowania badanego silnika na stanowiskach pomiarowych.

Stanowisko operatorskie wyposazone w sygnalizatory i wskazniki pozwala
operatorowi systemu na Sledzenie pracy urzadzehn 1 wyniknw proéb.

Pomiary napiec,pradnw,mocy.rezystancji,momentéw 1 predkosci obrotowej
przeprowadzane sg na stanowiskach pomiaréw elektromechanicznych.

Ha odrebnym stanowisku wykonuje sie badania wysokonapieciowe sprawdza-
jace stan izolacji silnikéw.

3_Algorytm pracy robota

Program manipulacji ramienia robota i chwytaka podzielony na segmen-
ty wprowadzony jest do pamieci Jednostki sterujacej w procesie treningu.
Poszczegblne segmenty stanowig ciagi instrukcji manipulacyjnych obstugi
kolejnych stanowisk systemu.Wejscie do kazdego segmentu zalezne jest
od spednienia warunkéw zadawanych z komputera.Wykonanie segmentu sygna-
lizowane jest potwierdzeniem wysytanym z jednostki sterujacej robota.
Zadawaniem warunkéw steruje program gtowny realizowany przez komputer
w oparciu o identyfikator typu silnika oraz wyniki pomiaréw no kolejnych
st8nowiak8ch.

Po wykonaniu poprzedniego cyklu ramie robota ustawiane Jeat w pozycji
oczekiwania przed stanowiskiem 1 ogledzin 1 pozycjonowania.Spednienie
warunku 1 pozwala na chwycenie i pozycjonowanie ailnika.Program gtéwny

w zaleznosci od typu silnika 1 wyniku ogledzin wybiera droge przenosze-
nia na Jedno ze stanowisk.Przy negatywnym wyniku ogledzin silnik podsta-
wiany jest na stanowisko z urzadzeniem do oznaczania wady.ft przypadku
wyniku pozytywnego wybierane jest jedno ze stanowisk pomiaréw elektro-
mechanicznych. T

Hegatywny wynik badania na ktérymkolwiek stanowisku powoduje przejscie
do oznaczania wady.Pozytywna proéba powoduje kontynuowanie cyklu az do
odstawienia ailnika na stanowisko e lub 9 i powrdét ramienia w pozycje
oczekiwania na inicjacje oyklu warunkiem 1.

Algorytm pracy robota przedstawiono szkicowo na rysunku 2.

Uruchomienie programu robota odbywa sie recznio i ramie robota ustawia
sie w pozycji oczekiwania.Segmenty programu odpowiedzialne za obstuge
stanowisk uaktywniane sa z programu gtéwnego zadawanymi warunkami .
Zakonczenie manipulacji na etanowlaku potwierdzane Jeot sygnatem do pro-
gramu gddéwnego.Przy braku potwierdzenia nastepuje awaryjne zakonczenie
cyklu i wystanie informacji do operatora.
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Dzieki segmentacji programu przechowywanego w pamieci robota uzyskano
mozliwo$s¢ swobodnego wyboru drég przejscia miedzy stanowiskami pomia-
rowymi .Graf mozliwych przejs¢ pokazano na rysuiiku 3a.

a/ bf

EyB.3 $/Qraf wariantéw drég ramienia robota.
b/Przyktadowa droga ramienia w przypadku wystgpienia awarii na
stanowisku 6,

Rysunek 3b ilustruje wybér drogi dokonany przez program gkdéwny w cytuacji
wystgpienia awarii na stanowisku 6 - brak potwierdzenia wykonania seg-
mentu obstugi stanowiska 6.Silnik przenoszony Jest na stanowisko zwro-
tu z pominieciem stanowiska oznaczania.Awaria sygnalizowana Jest opera-
torowi i ramie robota powraca do pozycji oczekiwania.

Przedstawiony algorytm wykonuje program Jednostki sterujacej robota
w ktérym bloki warunkowe sktadaja sie z instrukcji czeka¢ warunkowych
i skokéw warunkowanych informacjg rejestru wejsciowego.
Segmenty obstugi Btanowisk sktadaja eie z Instrukcji pozycjonowania
i moga zawiera¢ tBkze lokalne odwotania do programu g¥éwnego.
Oprogramowanie minikomputera napisane zostato metodg programowania struk-
turalnego w Jezyku Fortran.Wykorzystano fortrenoweka biblioteke czaau
rzeczywistego oraz biblioteke automatyki.Za komunikacje z robotem odpo-
wiedzialna Jest procedura F.OBGO,ktOrej parametrami sg punkt etartu
i punkt celu drogi robota.Procedura te kontroluje na biezaco poprawnosc¢
pracy robota.Modyfikacje programu obstugi stanowitk przeprowadzane sg
metoda treningowag,natomiast zmiany zakresu préb i kolijnoscl badan
uwzglednia sie w programie minikomputera.
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4. Uwagi koncowe

Segmentacja programu robota pozwoli4a na rozdzielenie oprogramowania
systemu miedzy minikomputer i jednostke sterujaca IRb-60.
Robot pracuje w oparciu o program mogacy wykonywa¢ przejscia miedzy
wieloma stanowiskami réznymi drogami warunkowanymi z programu minikom-
putera.Dzieki temu mozliwa jest tatwa modyfikacja algorytméw badania
w ramach segmentéw obstugi stanowisk umieszczonych w pamieci robota.
Operator systemu moze maskowal poszczeg6lne préby w przypadku awarii
stanowisk lub niepednych badann bez koniecznosci zatrzymywania systemu.
Dodatkowe stanowiska wlkgczane do systemu nie wymagajg ucigzliwych zmian®
catego programu wprowadzonego metoda treningowa.
System potwierdzen wysytanych do programu gdéwnego pozwala na kontrole
poprawnosci wykonywanych manipulacji .
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HFMEHEFfIffi POEOTA KPd - 60 B CHCTEVE ABTOMATHMECKOrO  HCOMTAHHH
afEKTPMECKKX HIMTATEJIED

Pe3bace

B CT&Tse npescTasjueHo npmaeFeHHe npoMHameHHoro podoTa KPO-60 jym
Tpacnopra anesTpoRBaraTejieS aessy saaepHTeJiEHHMH ycTaHOBKaiaK z aaimny-
jrgmra Ha OTRejr&HHi ycTaHOBKax. IloKa3aHH KOHjmrypainra chctom iscnHTaHzfl
aneETpojtBHraTejiaa z anropaTMH settoTBaa podo-ra.
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APPLICATION OP IRb-60 ROBOT IN AUTOMATIC SISTEM OF ELECTRIC MOTOR-
TESTING

Summary

The paper present an application of industrial robot of IRb-60 type
for ~transportation of electric mo;ors between control 3tnnds and for
manipulation atthe stands. The configuration of electric motor testing
system as well as robot"s work algorithm has been given.



