ASEA

6

6.1

MEKANISK ROBOT

Definjtion av rorelser

IRB 60/2 har som standard fem oberoende axlar (sex med tillval)
eller frihetsgrader. Var och en av dessa axlar har ett separat driv-
system som bestar av ett elektriskt matorpaket och vixellada
eller kulskruv. Fér att underlitta identifikationen av de delar som
berdrs av de olika axlarnas rdrelser, hinvisas till dem med samma
beteckning som fir respektive axel. Axlarna i ASEAs robatar
betecknas pa tva siitt; med siffror och med bokstidver. I denna
handbok ges bada beteckningarna.

Figuren nedan visar den praktiska tilldmpningen av betecknings-
systemet vid en robot utrustad med sex axlar.
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En kort beskrivning av varje axel fdljers

Axel 1 - 'C' - Roterande rdrelse

Rotation av hela den mekaniska roboten runt dess fot, som ér
forankrad i golvet.

Axel 2 - 'B' - Radiell armrérelse

Rérelse bakat och framat av den nedre armen (och tillhdrande
dverarm) omkring den nedre armens vridpunkt pa kroppen.

Axel 3 - 'A' - Vertikal armrdrelse

Rdrelse uppat och nedat av dverarmen (och tillhdrande handled)
omkring vridpunkten meilan Sver- och underarmarna.

Axel 4 - 'B - Handledens béjrérelse
Rgrelses uppat och nedat av handledsenheten omkring vridpunkten
lingst ut p4 Gvre armen.

Axel 5 - 'P' - Handledens vridrirelse
Vridning av axeln som sticker ut fran handledens bdjaxel (E).

Axel 6 - D' - Tredje handledsrirelse

Vridning av axeln som sticker ut fran enheten pa handledens
vridaxel (P) sa att den berdrda axeln ligger 909 gentemot hand-
ledens vridaxsl. -
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ASEA

6.2
Motorenhet
Samma typ av elektrisk motor anvidnds sam drivkraft fir alla (5)
standardaxlar. Motorerna &4r servastyrda och information om
hastighet och position fas fran en resolver- och tachometer-
kombination som drivs av motoraxeln.
:En ny matorversion har introducerats. Tachometern har i denna
sbytt plats med bromsen (se kapitel 12). En elektrisk friktions-
broms &r standard fér 2:a och 3:e axlarna och mdjlig genom
tillval (option) for 4:e och 5:e axlarna.
:Bromsenheten sitter pa motorns baksida mellan tachometern och
sresolvern, och verkar direkt pa maotoraxeln.
Motorn fér den 6:e axeln dr mindre (samma som for 6 kg robot)
men av likartad konstruktion som de Gvriga motorerna.
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Figur 6:3  Motorpaket
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6.3
Synk- och gransiigesbrytare

Alla axlar (utom den extra 6:e axeln) har magnetiska brytare fdr
synk- och grinslagena. Alla dessa brytare, utom brytaren fir l:a
axeln, fungerar pa samma sidtt, En magnet och ett avkinnande
element (brytaren) sitter parvis med ett gap emellan p4a robotens
fasta del. En stalplatta eller skena ar fast pa den rdrliga
robotdelen s4 att den passerar genom gapet mellan
komponentparet och avskirmar det avkdnnande elementet fran
magneten nar roboten befinner sig i ett visst lige (synk- eller
grinslige).

Grénslégesbrytarna fir 1:a axeln bestar av avkinnande element pa
robotens fot, vilka paverkas av en magnet pa det mekaniska
stoppet pa robatstommen.

Den 6:2 axeln har inga grinsldgesbrytare. Synkbrytaren utgdrs av
en mekanisk mikrobrytare.

ﬂ Switch
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6.4
Beskrivning av rorelser

Beskrivning av l:a axelns (C) rérelse

Robotens roterande rérelse runt foten erhalls genom att stativet
som haller armsystemet tillats rotera pa ett stort cirkuldrt lager i
foten. Den roterande rérelsen astadkoms med en elektrisk maotor
som driver stativet via en vixellada/(harmonic drive) med
extremt hdgt nedviéxlingsférhallande (1:200). Arbetsomradet fir
den roterande rdrelsen begrinsas i styrprogrammet och om det
dverskrids aktiveras en grénsldgesbrytare som paverkar
nddstoppet. Ett mekaniskt stopp finns ocksa.
Synkldgesinformationen erhalls fran en magnetisk brytare som
avkinner liget hos en stav som sitter pa stativets nedre del.
Arbetsomradet for den roterande rérelsen &r 3300. Drivdonet fir
den roterande rdrelsen sitter pa foten, inuti stativet, och ut-
gangen fran védxelladan driver en mellanplatta som sitter pa
stativet. Robotens armsystem maste monteras ned om négot
reparationsarbete skall utféras pa motarenheten. Vixslladan inne-
haller ATF-olja fir smdrjning, vilken maste bytas i regelbundna
intervaller.

Figur 6:5
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Beskrivning av 2:a axelns (B) rirelse

Roboten rér den nedre armen framat och bakAat. Denna arm &r
fistad och stddd pa cirkuldra lager i en lagerskal som ir fast
forankrad i robotstativet. Rdrelsen astadkoms med en elektrisk
motor som sitter i d@nden av en lang skruvaxel som den driver.
(Skruvens stigning & 5 mm.) En kulmutter som glider i skruv-
géngan dverfér den roterande rérelsen till en linjar rdrelse langs
skruvaxeln. Kulmuttern sitter i ett ok som i sin tur sitter i ett
fiste pa den nedre armen, varigenom motorns rotation far armen
att rdra sig. Fdr att motverka rdrelsen som utvecklas nir den
nedre armen "bdjs framat" har roboten en fjdderenhet. Observera
att nar roboten dr synkroniserad (normal drift) halls den &vre
armen och handleden | en fast vinkel obercende av hur den nedre
armen rdr sig (kompensation genom 3:e axeln). Om roboten ir
osynkroniserad erhalls dock ingen kompensation varfér den &vre
armen kommer att rdra sig i en bage. Rarelsen for den 2:a axeln
har ett arbetsomrade pa -200 till +4Q0 omkring vertikallinjen.
Grénsldgena bestims med styrprogrammet och om arbetsomradet
Gverskrids arsakar grdnsligesbrytarna p4 kontaktskenan pa kul-
skruven ett nddstopp.

Synkbrytaren f8r 2:a axeln sittsr pa kontaktskenan.

Figur 6:6
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Beskrivning av 3:e axelns (A) rérelse

Roboten ror den &vre armen uppat och nedat. Den &vre armen Ar
féstad och stddd. med cirkuldra lager i Gvre dnden av den nedre
armen. Rérelsen astadkoms med en elektrisk motor som driver en
kulskruv pa samma sitt som fir den 2:a axeln. Kulmuttern sitter i
ett ok i ena "hdrnet" av ett sammansatt parallellogram (bestaende
av tva stinger och den &vre och nedre armen). Rérelsen i hérnet
av parallellogrammet medfdr att den &vre armen ror sig uppat
eller nedat. Fir att motverka vikten hos den &vre armen har
roboten en motvikt som &r fdst i en stAng pa robotens baksida.
Arbetsomradet fér den Gvre armen &r fran +250 till -409 omkring
horisontallinjen. (Observera att den mekaniska konstruktionen
medfdr att handleden behaller sin vinkel i férhallande till horison-
talplanet oberoende av hur den dvre armen rérs.) Gransligena for
arbetsomradet bestims med styrprogrammet. Om arbetsomradet
dverskrids orsakar gradnsldgesbrytaren paA kontaktskenan pa kul-
skruven (innehaller ocksa synkbrytaren) ett nddstopp.

Den &vre armen har ocksa gummibuffertar som férhindrar meka-
nisk kontakt mellan den &vre och nedre armen pa grund av
okontrollerad rérelse av den vre armen.

Figur 6:7
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Beskrivning av 4:8 axelns (E) rérelse

Rdrelsen hos den 4:8 axeln ir en bdjrirelse i handleden och den
astadkoms med en motor som sitter pa den ena sidan av den nedre
armens vrideentrum, Motorn ér kopplad till en
vixellada/(harmonic drive) som driver en vridskiva inuti
tknutpunkten. En annan vridskiva sitter inuti knutpunkten mellan
:dvre och nedre armen och ytterligare en inuti handleden. De tre
tvridskivorna astadkoms med en elektrisk motor som vrider den
inedersta vridskivan via en vixel/(harmonic drive) med extremt
thdgt nedvéxlingsfdrhallande (1:200)., Den nedersta vridskivans
rérelse Gverfirs genom lankarmarna till vridskivan i knutpunkten
mellan vre och nedre armen och dirifran vidare till vridskivan i
handleden. Omradet fdr bdjrérelsen ir fran +750 till -1200
omrking harisontalplanet. Arbetsomradet bestims av styr-
programmet och om det Sverskrids orsakar en grdnsldgesbrytare
ett nddstopp. [ vixelladan finns ATF-alja f&r smdrjning.

Den 5:e axelns rdrelse (handledsvridning) sker pa likartat sitt.
Vridskivor och linkarmar f3r vridrérelsen sitter pa andra sidan i
armsystemet.

OBS! De tva systemen 3r inte helt oberoende av varandra. En
bdjrirelse medfir exempelvis dven en viss vridrdrelse men detta
motverkas av programmet som kompenserar genom att kira
matorn f3r vridrérelsen samtidigt som den f&r bdjrarelsen kirs.

Figur 6:8
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Beskrivning av 5:e axelns (P) rérelge

Den 5:e axelns rdrelse astadkoms i princip pA samma sitt som
bdjrdreisen (4:e axeln). en motor i den nedre armens vridcentrum
ger via en vixel en roterande rdrelse till en vridskiva inuti
knutpunkten. En liknande vridskiva sitter i knutpunkten mellan
:dvre och nedre armen, och ytterligare en i handleden. De tre
svridskivorna &r sammankopplade med dubbla linkarmar som
dverfdr rérelserna mellan skivorna. (Vridskivorna och linkarmarna
for bdjrorelsen sitter pa4 armarnas motsatta sidor.) For
vridrdrelsen finns vidare ett kronkugghjul och ett planethjul (med
utvidxlingen 1:1,74) i handleden, ach de dverfsr vridskivans rorelse
vinkelrtt till en vridrérelse hos verktygshallaren. Vridomradet &r
+1800 och bestims av styrprogrammet. Om arbetsomradet
dverskrids orsakar gridnsldgesbrytaren ett nddstopp. Nollpunkten
fOr vridrérelsen 4r beroende av bjrérelsens lage.

Figur 6:9

CK 09-1502

Jan 1984 Rev. nr. 1




/0

Beskrivning av 6:e axelns (D) rérelse (option)

Rdrelsen fir den 6:e axeln astadkoms med en enhet som fédstes pa
robotens frimre verktygshallare (vridskiva).

Den "tredje handledsrirelsen” ir en vridrérelse som utférs i rat
vinkel mot den S:s axeln (P). Arbetsomradet fir den tredje
handledsrérelsen &r + 1500,

OBS! Nir roboten 3r firsedd med en tredje handledsrérelse,
reduceras det "normala" arbetsomradet fir den 4:e axelns (E)
rdrelse nagot. Anledningen till detta ir att kabeltrumman fir den
tredje handledsrérelsen begrinsar utrymmet fdr handledens bé&j-
rorelse nir den &vre armen befinner sig i vissa ldgen. Arbets-
omradet fdr bdjrérelsen (E) begridnsas saledes av styrprogrammet,
och om det Sverskrids kommer en grénsldgesbrytare pa handleden
att orsaka ett nddstopp.

Drivsystemet fér den tredje handledsrirelsen utgdrs av en
elektrisk motorenhet (motor, tachometar, resolver) och en vixel-
lada (med utvéxlingen 1:158). De elektriska kablarna fér den
tredje handledsrérelsen dras genom den dvre armen till en anslut-
ningsplint | armens frimre del. Dirifran fortsdtter kablarna pa
armens utsida till kabeltrumman f3r den tredje handledsrdrelsen.
Véxelladan innehaller ATF -olja far smdrjning.

Figur 6:10
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ASEA
11
JUSTERINGAR
11.1 ,
Allmant Detta kapitel tidcker de elektriska och elektro-mekaniska

justeringar som kan vara nddvindiga efter utbyte av delar i
styrsystemet eller den mekaniska roboten. Det tdcker inte rent
mekaniska justeringar av roboten - dessa ticks av kapitel 10, som
behandlar reparation av mekaniken i samband med utbyte av delen
ifraga.

Placering av synkomkopplare och grinsldgesbrytare

Fér instruktioner om borttagande, se aktuellt avsnitt i kapitel 10.

1l:a axelns Synkomkopplare - Under den vinklade skyddsplaten
pa robotens basplatta.
Grénsldgesbrytare - pa robotens basplatta bredvid
den vinklade skyddsplaten.

Figur A Synkomkopplare (1)
Grénsldgesbrytare (2) 2 —A0

2:a och 3:e axlarnas
Synkomkopplare och grinsligesbrytare
Inuti balken som sitter intill kulskruvenheterna.

H oranstige
: m I 1 ail \
Lzﬁ_ﬁ :
B
A=A
Figur B
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4:9 och 5:e axlarna
Synkomkopplare och qrinsliqesbr tare

Innanfor  lansksivorna 1 underarmen (atkomliga genom
inspektionsluckan pa underarmens framsida).

Figur C Synkomkopplare (1)
Grénsligesbrytare (2)

@ axeln

Enbart synkomkopplare - Mikrobrytare som sitter i
drivenheten fdr 6:e axeln titt intillverktygshallaren.

Figur D

Grénsldgesbrytare fér Sver- och underarm - En gridnsldgesbrytare
sitter pa underarmen mellan armbagsledens lagringspunkter.

Figur E
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ASEA
Via synkplatar pa varje axel kan kontroll av synkpaosition gdras (se
folowout 8.20). Negartiv eller postiv korriktning avldses p4j
synkplatarna.
Verktyg
Vissa specialverktyg behdvs for att utféra de justeringar som
ndmns [ detta kapitel. De verktyg som behdvs for de olika
‘justeringarna kommer listas i bérjan av varje justeringsprocedur.
11.2
Justering av synkomkopplare och resolvrar
!
11.2.1
Normait synklage
Nddvédndiga verktygs
Oscilloskop, dubbelstrale
Synkutrustning
YB 129 001-AX (IRB 60)
YB 129 001-AP (IRB 6/60/90)
Procedur
Axlarna maste justeras i stigande nummerfaljd, dvs 1, 2, 3, 4, 5, 6.
Detta innebdr att om mer &n en axel stors, maste de axlar som
behdver justeras, justeras i stigande ordningsfidljd. Om endast en
axel &r stdrd, dr det tillrdckligt att justera endast den axeln.
11.2.1.1 Kontrollera att samtliga axlar kan drivas manuellt, med roboten i
driftldge.
Ga tillvdga enligt féljande fiér axlarna 1, 2 och 3; ga till punkt
11.2.1.13 fér axlarna 4, 5 och 6 och ga till punkt 11.2.3 for
externa axlar. Fr alternativt synklige - se 11.2.2.
11.2.1.2 S&tt systemet i beredskapslige.
11.2.1.3 Montera synkroniseringsfixturen pa robaten - se figur 11:1 A, B.
11.2.1.4 Avkénn riktningen fdr axlarna 1, 2, 3, 4, 5 och 6 enligt figur 11:1.
Exempel: Placera referensavkinnaren (in/futgang A) paA fotfix-
turen. Montera ldgesavkinnaren (in/utgang B) pa pendelfixturen.
11.2.1.5 Anslut ett dubbelstraleoscilloskop till féljande punkter i styr-
skapet, beroende p4 vilken axel som skall justeras:
Kanal 1 Kanal 2
Axel 1 Kort 137, RREF och 0 V Kort 141, pos 1 och 0 V
Axel 2 "- Kort 141, pos 2 och 0 V
Axel 3 "- Kort 141, pos 3 och 0 V
Axel 4 " Kort 145, pas 4 och 0 V
Axel 5 ". Kort 145, pos 2 och 0 V
Axel 6 "- Kort 145, pos 6 och @ V
Arm- . Kort 141, pos 2 och 0 V
bagsled
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Tredje handledsrdrelse

Skillnandsmatningar

Reference
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Axel
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ASEA
11.2.1.6 Sdtt systemet i driftldge och atersynkronisera.
11.2.1.7 Tryck in brytaren INIT pa kort 25. Systemet kommer att ga till
beredskapsldge. Koppla tillbaka systemet till driftlige, och kér
sedan roboten manuellt med styrspaken tills det digitala maskin-
passet visar noll + 12 siffror (0,3 mm/m). Koppla sedan systemet
till beredskapslédge.
0B8S! Metoden for justering av synklidget beror pa vilken typ av
R/D-kort raboten ir utrustad med:
- R/D-kort DSQC 104/123 YB 161 10-AE / 1-4, synkronisera i
fas (figur A).
- R/D-kort DSQC 104/123, YB 161 102-AE / 5->, synkronisera i
motfas (figur 8).
Eftersom det inte finns nagon synlig skillnad mellan R/D-korten,
kan man endast faststilla vilken typ roboten &r utrustad med
genom att utfdéra en synkronisering och kontrollera fasfdrhal-
landet mellan RREF och POS.
Man behdver inte dndra synkldget om en #ldre typ av R/D-kort
byts ut mat en nyare typ.
A Ru_olvoman )
RREF
POS
! Sznkmmt |
Syrltunkopphn-—i
A
InatALInlngariktning e
Resolvernclls
8 .
we | L [
-ms_- —_——
. Synianagnec |
Synkomkoppllro—i
A
InetEllningsriktning e
Synkomkopplare
Instéllningsriktning
Figur 11:2
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11.2.1.9

11.2.1.10

11.2.1.11

11.2.1.12

11.2.1.13
11.2.1.14

11.2.2

11.2.2.1

11.2.2.2

11.2.2.3

Flytta synkomkopplaren sa att den ir "Gppen", Detta kan man se
genom att jaktta lysdioderna pA framsidan av kort 4l. Nir
omkopplaren &r Sppen, lyser motsvarande lysdiod.

Flytta synkomkopplaren tillbaka tills den precis stinger (lysdioden
slocknar) och 1as den i detta ldge.

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

Justering av axlarna 4, 5 och 6.
Montera synkroniseringsfixturen pa vridskivan enligt figur 11:3.
Utfdr punktern 11.2.1.3 - 11.2.1.10, men observera att lysdioderna

f8r synkomkopplarsn finns pa kort 45. Utfér sedan punkterna
11!201011 b 11-2.1-12.

Altsrnativa synkiiigen

En robot som arbetar i ett slutet utrymme kanske inte kan inta
det normala synkléget. [ sadana fall dr det mdjligt att anvdnda ett
alternativt synkldge enligt nedan:

Kontrollera/justera det normala synkliget enligt avsnitt 11.2.1
med hjélp av standardsynk-skenan,

Synkronisera roboten aoch programmera direfter in en punkt dér
roboten befinner sig i nérheten av synkliget.

Markera denna position (inom 1 mm) med ett streck pA robot-
stativet och robotfoten (se figur 11:4)

Mirke pa kropp

Mirke pa plint
Figur 11:4
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ASEA

11.2.2.4

11.2.2.5
11.2.2.6

11.2.2.7

11.2.2.8

Mata in det dnskade synkldget i funktionsparameterminnet ach
byt ut standardsynkskenan mot den speciella korta versionen
(2171 409-17). Se Installationshandboken. Skenan kan placeras
enligt figur 11:5.

Synk POS 2

Skena (alt)

Skena Synk POS 1

Figur 11:5
Koppla systemet till driftlige och atersynkronisera roboten.

Styr roboten till det programmerade ldget och kontrollera marken
som gjordes tidigare. Om mirkena dverensstimmer, fortsitt med
punkt 11.2.2.8 nedan, fortsitt annars med punkt 11.2.2.7.

Koppla systemet till beredskapslédge och flytta synkskenan ungefar
halva avvikelsen mellan mirkena. Upprepa sedan fran punkt
11.2.2.5 avan.

Justera synkskenan sa att l:a axelns synkomkopplare &ppnar (se
punkt 11.2.1.10) och justera sedan tillbaka sa att omkopplaren just
stinger (se punkt 11.2.1,11). .
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11.2.3

Externa axlar - synklige

Externa axlar justeras i princip pA samma sitt som de interna
axlarna. Det 4r dock normalt omdjligt att anvinda ett digitalt
maskinpass, varfdr en annan referens maste anvindas istillet, Hur
detta skall géras beror pa hur den externa axeln anvinds.

Oscilloskopet skall anslutas f3r varje extern axel enligt tabellen
nedan. (Se ocksa punkt 11.2.1.5.) ‘

Kanal 1 Kanal 2
Axel 6 * Kort 37, RREF och 0 V Kort 45, POS 3 och 0 V
Axel 7 ". Kort 49, POS 1 och 0 V
Axel8 . Kort 49, POS 2 och 0 V
Axel9 "- Kort 49, POS 3 och 0 V

* P4 6-axlade robotar dr inte detta nagon extern axel.

113

Justering av grinsligesbrytare
OBS! Synkliget maste vara korrekt instillt f3re justering av
grinsldgesbrytare.

11.3.1 Grénslidqesbrytare f3r axel
Nddvindiga verktyg:
0  Oscilloskop
Procedur

11.3.1.1 Anslut oscilloskopet f3r dnskad axel pA samma siitt som beskrivits
I punkt 11.1.2.5.

11.3.1.2 Synkronisera roboten.

11.3.1.3 K&r den valda axeln mot slutet av arbetsomradet, med den sista
delen av rdrelsen med lag hastighet,

11.3.1.4 Tryck INIT och koppla systemet tillbaka till driftldge.

11.3.1.5 Kdr axeln, med OPERATION: fortfarande nedtryckt, mot det
mekaniska stoppet det antal varv som anges under "b" i tabellen
nedan.,

CK 09-1502 Jan 1985




ASEA
Antal resolvervarv
Axel a b
1 13,0 +/-3,0 1,0+/-0,5
2, 3 2’5 +/'0,5 0,5 +(-0,5
4,5 5,5 +/-3,0 3,0 +/-1,5
a b b, a
Arbetsomrade
4 8 1 s a I
Grénsldgesbrytare
Mekanisk stopp
11.3.1.6 Koppla till beredskapsldge och justera grinsligesbrytaren sa att
den precis dppnas i detta ldge, dvs nédstopplampan tidnds. (Fér att
slacka nddstopplampan, tryck STANDBY en gang till). Kontrollera
att avstandet "a" dr inom de grédnser som specificeras i tabellen,
genom att kdra roboten mot det mekaniska stoppet.
OBS! F&r att kunna anvdnda denna justeringsmetod, maste alla
andra axlar vara inom normala arbetsomraden.
11.3.1.7 Upprepa proceduren fér det andra dndgrinsliget fir axeln.
11.3.2 Grénsldgesbrytare fér vinkelled
Nddvandiga verktyq
0 Phillips skruvmejsel
Procedur
11.3.2.1 Bakre grinsldgessbrytare:
11.3.2.2 Synkronisera roboten. Starta i det synkronisrade liget och kér 2:a
axeln framat den elektriska grinsen (sista delen langsamt). "23"
skall visas i gvre hégra hérnet pa skirmen.
11.3.2.3 Tryck pa INIT. Koppla tillbaka till driftlige. Flytta 2:a axeln
framat 1,0 varv, koppla sedan systemet till beredskapsldge.
Justera grénsldgesbrytaren sa att den nddstoppslampan lyser. (Fér
att sldcka nddstoppslampan, tryck STANDBAY en gang till).
11.3.2.4 Framre griansldgesbrytare:
11.3.2,5 Synkronisera roboten. Koér 2:a axeln bakat till den elektriska
grdnsen och kdr den utanfdr grinsen nagat (nagra varv).
11.3.2.7 Kér 2:a axeln bakat till den elektriska grinsen (sista delen
langsamt). Indikationen "23" skall ny synas i dver hdgra hdrnet pa
skdrmen. (Om endast siffran "2" visas, har den 3:e axeln inte kdrts
tillrdckligt langt bakat. Om endast siffran "3" visas, 4r den 3:e
axeln for langt ner).
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11.3.2.8

114.1
Allmént

Axel Kretskort

Tryck pad INIT. Koppla tillbaka till driftlige. Flytta 2:a axeln
bakat 1,0 varv. Kappla till beredskapsldge. Justera brytaren sa att
den precis ppnar i detta lidge.

Orivenheter som har bestillts med korrekt beteckning fir en
speciell tilldmpning inom roboten, levereras korrekt injusterade
for denna tillimpning, dvs: -

IRB 60/2, alla robotaxlar YYT 102C
IRB 60/2, axlarna 1-6 YYT 1024

Om ett kort dr felaktigt skall det alltid bytas ut mot ett med
samma beteckning.

Servosystemet for alla axlar kan fdrses med styrkort YYT 102 H
med mjuk servofunktion. Det levereras fdrinstilld pa samma sitt
som YYT 102C och justeromradet for potentiometern fér P-servo
r beroende av- vilken axel det giller. (se tabellen i avsnitt 11.4.3).

Drivenhetear fir externa axlar har beteckningen YYT 102A och
levereras kampletta med en kamponentsats som gér att kortet kan
byggas om till version C. Se tabell nedan.

Dessutom maste drivenheter f3r externa axlar justeras med hjilp
av testadaptern fGr aktuell tilldmpning. Denna procedur beskrivs
mer | detalj | avsnitt 11.4.2.

Kontroll av ILIM 1 och ILIM 2

Strémgrinsvirdena ILIM 1 och ILIM 2 maste justeras innan
systemet kdrs. Tabellen nedan ger korrekta spinningar mitta till
jord vid testutgangarna pa kortets frontpanel.

Komponenter och justeringar pa servastyrkort
Hastighetsregulator Strdmgransvdrden

P I D LIM1 ILIM 2
R30 Cl2 Cl0 R28

* YYT 102A* 220k 33nF 47nF 100k
g YYT 102H#*+* 1 M 0,4 /uF 33nF 100 k
1 YYT102C 1M . " " +12,5V -1,5V
2 1] 1" n " " " "
3 " " " " " " "
4 " " " " " +8V -8V
5 " g N " +6V -6V
6 " " L " " +8 v _8 V
* Generellt kort. Fér justering se 11.4.1.
** Mjuk servo (tillval, axlarna 1-6), f3r justering se 11.4.3.
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