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MEKANISKT SYSTEM

Definition av frihetsgrader

Axel ¢ (D)

Axel 4 (E)

IRB 6/2 har, som standard, fem oberoende axlar eller frihets-
grader. Var och en av dessa axlar har separat drivning,
bestaende av elektrisk mator, vixellada eller kulskruv. Fér att
underiitta identifiering av komponenter i respektive drivenhet
anvdnds gemensamma beteckningar pa dessa och motsvarande
axel. For robotens axlar anvédnds tva beteckningssdtt, siffror

eller bokstdver. | denna handbok tillimpas bada
beteckningarna.

Detta illustreras av figuren nedan.

Axel 3 (A)

Axel 2 (B)

Axel 1(C)
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En kort beskrivning av robaotens axlar - frihetsgrader:

Axel 1 - 'C' - Rotationsrirelse

Robaten roterar pa bottenplattan, som 4r férankrad i golvet.

Axel 2 - 'B' - Radiell armrdrelse

Den nedre armen (och vidhdngande &vre arm) lutas framat
eller bakat runt den nedre ledtappen.

Axel 3 - 'A' - Vertikal armrérelse

Lyftning/sdnkning av den &vre armen (och vidhdngande
handled) runt leden mellan &vre och nedre arm.

Axel 4 - 'E' - Handledens b&jningsrirelse

Vertikal bdjning av handleden i samma plan som den &vre
armen. :

Axel 5 - 'P' - Handledens rotationsrirelse

Rotation av axel som utgar fran handledén (E).

Axel 6 - 'D' - Tredje handledsrérelsen

Rotation av enhet som gnonterats pa handledens rotationsaxel
(P), dir (D) monteras 90° i férhallande till (P).
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Motorenhet Standardaxlarna (5) drivs med servostyrda elektriska motorer

av samma typ. Data om hastighet och position erhalles fran
tachometer/resolver pa baksidan av varje motor. Dessa drivs
direkt fran motoraxeln.

Motor

Resolver
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Synkbrytare For att fa nddviandig synkronisering &r varje axel forsedd med

en induktiv givare. Alla synkbrytare fungerar enligt samma
grundprincip och bestar av en magnet och en avkannare som
monterats parvis, med ett visst gap, pa robotens stationdra del
(relativt). En stalplatta, eller skena, pa robotens rdrliga del
passerar | gapet mellan magneten och avkdnnaren och
avskirmar p4 sa sitt magnetfiltet nir roboten star i en viss
position (synkposition).

Skena

Magnet

ﬂ j Brytare

Figur 6:4a

Brytare

Magnet
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Beskrivning av frihetsgrader

Beskrivning av axel 1 (C)

Robaten kan rotera runt p& bottenplattan tack vare att
robatstativet, ddr armsystemet &r infdst, dr lagrad i ett stort
cirkuldart lager i bottenplattan. Den nddvidndiga drivkraften
erhalles fran en elektrisk motor som roterar robotkroppen via
en harmonic kuggvdxel med extremt hdg nedviéxling (1:158).
Rotationsrorelsen begridnsas dels av styrprogrammet, dels av
mekaniska stopp. Data foér synkronisering erhalles fran en
induktiv givare som registrerar positionen hos en skena pa
robotkroppens nedre del. Robotens regleromrade tdcker en
rotationsvinkel p& 340°. Drivenheten &r monterat |
bottenplattan, i robotkroppens inre, medan reduceringsvéxelns
utaxel driver en mellankoppling p& robotkroppen. Robotens
armsystem maste demonteras innan eventuella
reparationsarbeten kan utfdras pA motorenheten. Vixelladan
innehaller ATF olja som skall bytas regelbundet.
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Beskrivning av axel 2 (B)

Den nedre armen &r mandvrerbar framat och bakat. Den
avlastas med cirkuldra lager i en lagerbock som i sin tur &r
fast monterad i robotkroppen. Den nddvandiga drivkraften
erhalles fran en elektrisk motor som driver, och en monterad
vid, en lang spiralformad skruvaxel. en kulmutter som loper pa
skruven omvandlar skruvaxelns rotation till en linjir rdrelse.
Kulmuttern &r gaffelmonterad i en ldnk skjuter ut fran den
nedre armen och &verfdr pa s& sitt motorns rotation till
armen. Observera att ndr roboten &r synkroniserad (normal
drift) paverkas inte den dvre armens rérelse (kompensering for
axel 3). Om roboten kérs osynkroniserad sker diremot ingen
kompensering varvid den Gvre armen beskriver en cirkelbage.
Regleromradet fér axel 2 ticker +-40° j vertikalplanet.
Utvridningsomradet begrénsas programmassigt.

Synkbrytaren fir axel 2 &r monterad pa stidarmen.
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Beskrivning av axel 3 (A) :

Oen dvre armen 4r mandvrerbar i vertikalplanet (uppat/nedat),
Den &r infdst och avlastas med cirkuldra lager i dvre delen av
den nedre armen. Den nddvédndiga drivkraften erhalles fran en
elektrisk motor som driver en kulskruv enligt samma modell
som for axel 2, Kulmuttern &r infédst i ett av "hdrnen" pa den
parallellogram som bildas av tva stag samt de &vre och nedre
armarna. Kraften som &verfdrs till detta horn gér att armen
antingen hdjs eller sdnks. For att motverka den dvre armens
vikt &r roboten fdrsedd med en motvikt som l&per lidngs ett
styrstag pa& robotens baksida. Regleromradet fdr den Gvre
armen ar +25° till -40° i fdrhallande till horisontalplanet.
(Beroende pa& den mekaniska konstruktionen bibehaller
handleden sin instdllning i f&rhallande till horisontalplanet
oberoende av den Ovre armens rdrelse). Regleromradets
dndldgen begrdnsas programméssigt. Synkbrytare fér axel 3 &r
monterad pa stddarmen.

Den &dvre armen &r vidare férsedd med gummibuffertar for
undvikande av meknisk kontakt mellan Svre och nedre arm i
h&ndelse av okontrollerad rérelse hos den dvre armen.

CK 09-1501

Aug 1984




Beskrivning av axel 4 (E)

Robotens fjdrde frihetsgrad &r bdjning av handleden. Den
nddvédndiga kraften erhalles fran en motorenhet, monterad pa
ena sidan av den nedre armens led. Motarn &r kopplad till en
harmonic vixellada som driver en ledskiva pa ledens insida. En
motsvarande skiva aterfinns inuti leden mellan den dvre och
nedre armen, ytterligare en tredje inuti handleden. De tre
skivorna &r sammankopplade via ett system av dubbla
lankstag. Motorns rotation &verférs till den nedre ledskivan via
en reduktionsvdxel med extremt hdg utvdxling (1:128). Den
nedre ledskivans rdrelse &verférs via lankstagen till skivan i
handleden. Regleromradet fér béjrérelsen &r +90° till -90° j
férhallande till horisontalplanet. Regleromradets &indligen
begrinsas programmaéssigt. Harmonic vixelladan innehaller
ATF olja.

Rérelsen runt den 5:e axeln (rotation av handled) bygger pa
samma princip. Den nédvindiga ledskivorna och lankstagen &r
monterade pa armsystemets motsatta sida.

Observera att systemen inte ir fullstindiat oberoende. En
bdjningsrérelse, till exempel, ger ocksa upphov till en
rotationsrérelse. Denna motverkas dock av styrprogrammet
som styr ut rotations- och b&jmotorerna samtidigt.
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Beskrivning av axel 5 (P)

Rérelsen runt den 5:e axeln utférs i allt visentligt som far
béjrérelsen. Den nddvéndiga kraften erhalles fran en motor i
den nedre armens led. Motorn &r, via en harmonik kuggvéaxel,
kopplad till en ledskiva i ledens inre. En motsvarande skiva
aterfinns i leden mellan Gvre och nedre arm, ytterligare en i
handleden. De tre ledskivorna sammankopplas med dubbla
lankstag som Gverfor rotationsrérelsen fran den ena till andra.
(Motsvarande ledskivor och stag fér béjningsrorelsen &r
placerade pa armarnas motsatta sida). Fér rotationsrdrelsen
innehaller handleden dessutom ett kronhjul och en pinjong som
omvandlar ledskivans vridning &dver 90° till en roterande
rérelse for "verkty%shallaren". Regleromradet for den 5:e

axeln ar +-180 och begrinsas programmassigt.

Rotationsrérelsens nollpunkt &r beroende av bdjningsaxelns
position.
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Beskrivning av axel 6 (D) (option)

Den 6:e axeln (3:e handledsrérelsen) bestar av en servoenhet
inklusive motor, resolver, takometer och kugghjul. Den
utgaende axeln roterar och &r ihalig fér inldggning av kablage,
svetspunkter, etc. Motormomentet Gverférs till utaxeln via ett
cylindriskt och ett rakt koniskt kugghjul (utvidxling 1:75).
Axelns vridning Gverfirs till en resolver och en takometer med
kedja. "3:e handledsrdrelsen " &r alltsA en vridningsrorelse
vinkelrdt mot den 5:e (P) axeln. Det mekaniska regleromradet,
+-330°, begrénsas av en kombinerad synk/stopp-enhet. Detta
innebdr att dven bdjningsrérelsen (E) begrinsas.

Den 6:e axeln monteras pa en mellanplatta som skruvas pa
robotens vridskiva. Monteringen kan utfdras pa tre sitt (se
Installationshandbok CK 09-1301E).
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JUSTERINGAR

Allmant

Detta kapitel tdcker de elektriska och elektro-mekaniska
justeringar som kan vara nddvidndiga efter utbyte av delar i
styrsystemet eller den mekaniska roboten. Det omfattar inte rent
mekaniska justeringar av roboten - dessa ingar i kapitel som
behandlar mekaniska reparationer.

Placering av synkomkopplare

1:a axelns synkomkopplare - Under den vinklade skyddsplaten pa
robotens basplatta.

Figur A

2:a och 3:e axlarnas synkomkopplare - Inuti stédbalken som sitter

intill kulskruvledex:na.

Figur B
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4:e och 5:e axlarnas synkomkopplare - Innanfér vixelkapan for 4:e

och 5:e motorn.

6:e _axelns synkomkopplare - Pa ett fiste innanfdr tickplaten
enligt figur D.

4:7F

I
4

-
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Figur D

Verktzg

Vissa specialverktyg behdvs for att utféra de justeringar som
ndmns | detta kapitel. Erforderliga verktyg listas i b&rjan av varje
justeringsprocedur.
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Justering av synkomkopplare och resolvrar

Normalt synklige
Nddvidndiga verktyg:
0  Oscilloskop, dubbelstrale
0  Synkutrustning
YB 129 001-AX (IRB 6)
YB 129 001-AP (IRB 6/60/90)

Procedur

Axlarna maste justeras i stigande nummerfsljd, dvs 1, 2, 3, 4, 5, 6.
Detta innebdr att om mer &n en axel stdrs, maste de axlar som
behdver justeras, justeras i stigande ordningsfoljd. Om endast en
axel &r stdrd, dr det tillrackligt att justera endast den axeln.

11.2.1.1 Kontrollera att samtliga axlar kan drivas manuellt, med roboten i
driftlédge. .

Ga til.lvéga enligt féljande fdr axlarna 1, 2 och 3; ga till punkt
11.2.1.13 f6r axlarna 4, 5 och 6 och g4 till punkt 11.2.3 for
externa axlar. For alternativt synklége - se 11.2.2.

11.2.1.2 Sétt systemet i beredskapslige.
11.2,1.3 Montera synkroniseringsfixturen pa roboten - se figur 11:1 A, B.
11.2.1.4 Avkidnn riktningen fér axlarna 1, 2, 3, 4, 5 och 6 enligt figur 11:1.

Exempel: Placera referensavkdnnaren (in/utgang A) pa fotfix-
turen. Montera ldgesavkdnnaren (in/utgang B) pa pendelfixturen.

11.2.1.5 Anslut ett dubbelstraleoscilloskop till fdljande punkter i styr-

skapet, beroende pa vilken axel som skall justeras:

Kanal 1 Kanal 2

Axel 1l Kort 137, RREF och 0V Kort 141, pos 1 och O V

Axel 2 "- Kort 141, pos 2 och 0 V

Axel 3 "- Kort 141, pos 3 och 0 V

Axel 4 "- Kort 145, pos 4 och O V

Axel 5 " Kort 145, pos 2 och 0 V

Axel 6 "- Kort 145, pos 6 och 0 V
11.2.1.6 Sétt systemet i driftldge och atersynkronisera.

CK 09-1501 Aug 1984 Rev. nr 8
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Upphédnagd robot
Skillnadsmaé&tningar
Gummibricka Ret. 1,2 Referens Axel
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Figur 11:1 B
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11.2.1.7

11.2.1.8

awand "-f‘mﬁ >

B ellee 8 sl Hamds

Tryck in brytaren INIT pa kort 25. Systemet kommer att ga till
beredskapsldge. Koppla tillbaka systemet till driftlige, och kéor
sedan roboten manuellt med styrspaken tills det digitala maskin-
passet visar noll + 12 siffror (0,3 mm/m). Koppla sedan systemet
till beredskapslige.

0OBS! Axlarna har vanligtvis inte bromsar, vilket gér att robotens
ldge kan fordndras ndr systemet &r | beredskapslige om man inte
lakttar férsiktighet vid justering av axlarna.

Eftersom det inte finns nagon synlig skillnad mellan R/D-korten,
kan man endast faststilla vilken typ roboten #r utrustad med

genom att utfdra en synkronisering och kontrollera fasfdrhal-
landet mellan RREF och PQS.

Man beh&ver inte &ndra synklidget om en &ldre typ av R/D-kort
byts ut mot en nyare typ.

Vrid resolvern sA att POS &r i fas (eller motfas) med RREF
(+ 2_/us). Se figur 11:2 A eller 11:2 B. ‘

0OBS! Metoden f3r justering av synkliget beror pa vilken typ av

k8r att se et R/D-kort roboten &r utrustad med:
- R/D-kort DSQC 104, YB 161 102-AE / 1-4, synkronisera i fas
(figur A).
- R/D-kort DSQC 104, YB 161 102-AE / 5->, synkronisera i
motfas (figur B).
A I<esclvarnolla
RREF
m e
!_ Synuinagnat
A
Instéllningsriktniny ~————————
Resoivemaila E** v‘et}{‘(isr
T oD Sy
B
RREF
PQs
f Fnkinggnnt
Syr v i
A
InatallNiNgERIKENING e e—
Figur 11:2
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11.2.1.9

11.2.1.10

lelss2e ] U
Vw281 512
11.2.1.13

11.2.1.14

11.2.2

MO+0|‘S —_— oy — Mel ~— ) ——

Flytta synkomkopplaren sa att den &r "ppen". Detta kan man se
genom att jaktta lysdioderna pa framsidan av kort 41. Nar

omkopplaren &r ppen, lyser maotsvarande-lysdiod. S rord 48

Flytta synkomkopplaren tillbaka tills den precis stinger (lysdioden
slocknar) och las den i detta lige.

Synkronisera roboten. Kontrollera nu utslaget pa det digitala
maskinpasset, vilket skall vara noll + 20 siffror (0,5 mm/m)¥0Om
inte, ga tillbaka till punkt 11.2.1.3 och upprepa t om 11.2.1.11.

" Samd SL:I»\\&LAmes,C{ACkJ"

aed ¢354

Justering av axlarna 4, 5 och 6. %w%w&é@wl““’h

Montera synkroniseringsfixturen pa vridskivan enligt figur 11:3.

Utfdr punktern 11.2.1.3 - 11.2.1.10, men observera att lysdioderna
for synkomkopplaren finns pa kort 45. Utfér sedan punkterna
11.2.1.11 - 11.2.1.12.

Alternativa synkldagen

En robot som arbetar i ett slutet utrymme kanske inte kan inta
det normala synklédget. I sadana fall &r det mdjligt att anvinda ett

"alternativt synkldge enligt nedan:

Yeranitmryary

11.2.2.1 Kontrollera/justera det normala synkldget enligt avsnitt 11.2.1
med hjilp av standardskenan.
11.2.2.2 Synkronisera roboten och programmera direfter in en punkt dir
roboten befinner sig i ndrheten av synkliget.
11.2.2.3 Markera denna position (inom 1 mm) med ett streck pa robot-
stativet och robotfoten.
Skena
Marke pa fot
Figur 11:4
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11.2.2.4 Mata in det dnskade synkldget i funktionsparameterminnet och
byt ut standardsynkskenan mot den speciella korta versionen
(2171 409-17). Se Installationshandboken. Skenan kan placeras
enligt figur 11:5.

Synk PQS 2

Skena (alt.)

5N Pog O

Synk POS 1

©Bs?

——

Tnegen 'U\sL, au rescluer utan

Figur 11:5 e da.g 5‘(4_?10\ ’
11.2.2.5 Koppla systemet till driftlige och atersynkronisera roboten.
11.2.2.6 Styr roboten till det programmerade liget och kontrollera mirken

som gjordes tidigare. Om mirkena dverensstimmer, fortsitt med
punkt 11.2.2.8 nedan, fortsitt annars med punkt 11.2.2.7.

L1 20247 Koppla systemet till beredskapslige och flytta synkskenan ungefér
halva avvikelsen mellan mirkena. Upprepa sedan fran punkt
11.2.2.5 avan.

11.2.2.8 Justera synkskenan sa att 1l:a axelns synkomkopplare gppnar (se
punkt 11.2.1.10) och justera sedan tillbaka s4 att omkopplaren just
stinger (se punkt 11.2.1.11).
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