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ASEA

MEKANISK ROBOT

Beskrivning av rérelser

IRB 90/2 har som standard sex oberoende axlar eller frihets-
grader. Var och en av dessa rorelseaxlar har ett separat driv-
system som bestar av ett elektriskt motorpaket och vixellada
eller kulskruv. For att underldtta identifikation av de delar som
berdrs i de rérelser som hér till varje axel, hdnvisas till dem med
samma beteckning som for respektive axel. Axelbeteckningarna
for ASEAs robotar definieras pa tva sdtt; med siffror och med
bakstdver. [ denna handbok ges bada beteckningarna.

Figuren nedan visar den praktiska tillimpningen av betecknings-
systemet.

Drivenhet
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En kort beskrivning av varje axel foljers o

Axel 1 - 'C' - Roterande rérelse

Rotation av hela den mekaniska roboten runt dess fot, som ar
férankrad i golvet.

Axel 2 - 'B' - Radiell armrérelse

Den nedre armens (sammankopplad med &vre arm) rérelse framat
och bakat runt den nedre armens vridpunkt pa kroppen.

Axel 3 - 'A' - Vertikal armrérelse

Den &vre armens (sammankopplad med handled) rérelse uppat och
nedat runt vridpunkten mellan vre och nedre arm.

Axel 4 - 'D' - Handledens vridrérelse

Hela Gvre armens vridrérelse inkl. handledens, i fdrhallande till
den fasta delen pa verarmen.

Axel 5 - 'E' - Handledens béjrérelse

Handledens bdjrérelse runt vridpunkten frimre delen pa &ver-
armen.

Axel 6 - 'P' - Handledens vridrérelse

Vridrérelse hos fastpunkten far verktyg som stricker sig ut fran
handledens bajaxel (E).
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Motorenhet

Tva liknande typer av elektriska motorer anvinds som drivkraft
for alla standardaxlar. Den huvudsakliga skillnaden ligger i stor-
leken och effekten p4 motorerna. Motorerna dr servostyrda och
information om hastighet och position fas fran en resolver- och
tachometerkombination (tachometer pa axel 1, 2 och 3) som finns
monterad baktill pA motorn och som drivs av motoraxeln. Alla
standardmotorpaket &r utrustade med elektromagnetiska bromsar,
som bromsar robotrdrelserna vid strémavbrott eller da roboten
gar i nddstopp, eller sdtts i beredskap.

Motarpaket for axel 1, 4, 5 och 6 &r utrustade med synk.- och
gransbrytardon . '

Synk- och
grénsldgesbrytare
axlarna 1, 4, 5och 6

Resolver

=
=
=

Motor Tacho Broms
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Synk.- och grinsligesbrytare

Varje axel dr utrustad med brytare fér synklige och gransldgen.

Axel 2 och 3 Fér 2:a och 3:e axeln finns magnet och tungelement monterade
parvis med en spalt mellan dem P& robotens fasta del (relativ). En
stalskarm pa den rérliga delen passerar genom spalten i paret och
skdrmar av tungelementet fran magneten, nar roboten befinner
sig i vissa ldgen (synk.- eller grédnslédgen), )

Stav

ﬁ Brytare

Magne:

Brytare

Magnet

Figur 6:4a

Instilining: Vid instéllning férskjuts brytarenheten till nskat ldge.
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Synkbrytare \ AN !

Grénslédgesbrytare =——a.

Axel 1,4, 5 och 6

Motorpaketen fér axel 1, 4, 5 och 6 &r utrustade med ett
gransbrytardon fér synk.- och grénsldgena. Donet &r forsett med
tre brytare, den yttre for synkronisering och de tva inre &r
avsedda f&r grénsldgena.

Brytardonet har sex kamskivor som var och en dr forsedd med en
liten urfrésning & 2 Tva kamskivor anvénds fdr mandv-
rering av en brytare. Nir tva urfrasningar &r mitt fér varandra vid
passering forbi brytaren slas denna om.

Kamskivorna roterar med olika utvéxling i férhallande till inga-
ende axeln pa sa sdtt att de tva urfridsningarna endast en gang av
500 varv &@r mitt fér varandra.

Omslagspunkterna kan stillas in fdr godtycklig position i arbets-
omradet.

Varje kamskiva &r last med tva stoppskruvar (insex, 1,5 mm
nyckelvidd). Vid Instdllning lossas stoppskruvarna for de tva
kamskivor som paverkar den funktion som skall stillas in. Lossa
skruvarna sd att kamskivorna ldtt kan vridas pa sina axlar. Kér
roboten till &nskat ldge fér omslag Vrid sedan
kamskivorna s& att de tvA urfrdsningarna kommer mitt for
varandra. Vrid kamskivorna tillsammans p& s4 sédtt att brytarens
rippa sndpper ned i urfrésningarna. Drag At stoppskruvarna i detta
age.

i (==F

\ ::]] = \ Kamskivor

-----------------------------
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ar lika Gransbrytardon
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Beskrivning av rérelser

Beskrivning av 1:a axelns (C) rérelse

Robotens roterande rérelse runt dess fot uppnis genom att lata
stativet som stider armsystemet rotera pa ett stort runt lager i
foten. Den roterande rérelsen alstras av en elektrisk motor, som
driver en vidxellada fastsatt pa en forbelastad svingarm mot ett
stort kugghjul fastsatt pa robotfoten. Den roterande rorelsens
arbetsomradet begrinsas av styrprogrammet och, om detta
Overskrids, brytare fér lagesbegransning och d4 aktiveras
NODSTOPPET.

Ett extra mekaniskt stopp finns ocksa. Information om synkronise-
ringsposition fas fran en synk.- och grédnsbrytaranordning mon-
terad i motorenheten. Synk.- och gransbrytardonet bestar av tva
grénsbrytare och en synk.brytare. Rotationsvinkeln som ticks av
arbetsomradet &r + 1350, Drivdonet fér rotationsrérelsen &r mon-
terat pa framsidan av stativet, medan utgdende kugghjul fran
reduktionsvixelladan driver mot det kombinerade kugghjuls- och
fotlagret som &r fast férankrat vid foten. Motorn och viéxelladan
ar lattatkomliga sedan skyddet avligsnats. Vixelladan innehaller
smarjolja. Viaxeldrivningen i robotens fot smdrjs med tixotropt
fett, s k flytfett.

Om det Gnskade arbetsomradet &r mindre &n .2700 kan det
mekaniska stoppet flyttas. Fér denna atgird finns férmarkerade
hal i foten pa roboten (for varje 10 grader). i

oBs!
Det mekaniska stoppet far inte placeras mellan 2049 och 2269.
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Beskrivning av 2:a axelns rérelse (B)

Roboten utfdr en rérelse framat och bakat med den nedre armen.
Den nedre armen &r lagrad med koniska rullager i robotens stativ.
Rorelsen alstras med en kulskruvenhet som omvandlar motorns
roterande rdrelse till en linjdr. Kulmuttern ir fastsatt pa ett ok,
fastsatt pa en fastpunkt pa den nedre armen, och motorns rotation
far pa sa vis armen att réra sig. Den 2:a axelns rérelse har ett
arbetsomrade pa +659, -259 runt vertikalaxeln. Andldgena begrin-
sas av styrprogrammet och, om arbetsomradet dverskrids, kom-
mer gransldgesbrytaren pa kontaktskenan pa kulskruvenheten att
utldsa nddstopp.

Den nedre armen har en lufteylinder fér balansering monterad
mellan armen och stativet. Cylindern matas med tryckluft och
balanserar ut robotarmen da den lutar.

Synklégesbrytaren for 2:a axeln sitter pa kontaktskenan.
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Beskrivning av 3:e axelns rirelse (A)

Roboten utfdr en rorelse uppat och nedat med den dvre armen.
Den 6vre armen &r fastsatt och lagrad med koniska rullager i dvre
8ndan av den nedre armen. Rérelsen genereras av en elektrisk
motor som driver en kulskruvenhet pa samma sitt som for 2:a
axeln. Kulmuttern &r fastsatt i ett ok i ett "hérn" av ett
sammansatt parallellogram (bestaende av tva stinger tillsammans
med 8vre och nedre armar). Rérelsen i hérnet av parallellogram-
met far den &vre armen att réra sig upp och ner. Fr balansering
av Gvre armens vikt har roboten utrustats med en luftcylinder som
sitter mellan &vre armen och stativet, och den fungerar pa
motsvarande sdtt som beskrivits fér 2:a axelns rorelse. Ovre
armens arbetsomradet &r +759 och -159 runt horisontalaxeln.
Andldgena i arbetsomradet begrénsas genom styrprogrammet. Om
arbetsomradet Sverskrids kommer grénsldgesbrytaren pa kontakt-
skenan (ddr ocksa synkbrytaren finns) att utldsa nddstopp. Synk-
brytaren for 3:e axeln finns pa kontaktskenan.

Dessutom &r den &vre armen utrustad med gummiddmpare som
ddmpar mekanisk kontakt mellan &vre och nedre armen pa grund
av en eventuell okontrollerad rirelse av den Svre armen. Det finns
ocksa tvA magnet/tungelementbrytare for begridnsning av minsta
vinkel mellan Svre och nedre armen. Dessa ir placerade pa den
nedre armen.
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Beskrivning av 4:e axelns rérelse (D)

Den 4:e axelns rérelse &r en rérelse som vrider hela handleden
(frdmre delen av dvre armen) runt en axel som gar utmed dvre
armens ldngd. Rorelsen alstras av en motor som &r monterad pa
Gvre armens baksida och gar genom vixelladan (utvédxling 200:1)
och Gverforingsvixel (utvixling 1:1) till en réraxel, som gar genom
den bakre delen av &vre armen och som bir frimre armen pa sin
yttersta spets. Vridrérelsens arbetsomradet &r + 2100, Raraxeln ar
upphiéngd i ett enradigt kullager i vardera dndan. Vixelladan ir
fylld med ATF-olja. Overféringsvéxeln smdrjs med tixotropt fett.
Arbetsomradet pa 4:e axeln begrinsas genom styrprogrammet,
men om det Gverskrids finns en grénsldgesbrytare i motorenheten
som kommer att utlésa nddstopp. Axeln &r ocksa utrustad med ett
synkbrytardon, vilket aterfinns pa motorenheten.
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Beskrivning av 5:e axelns rérelse (E)

Den 5:e axelns rdrelse &r en rdrelse som bdjer robotens handled
runt en axel som &r vinkelrdt mot axel 4. Rérelsen alstras av en
elektrisk motor, som &r monterad i bakre delen av handledshuset
och drivningen sker via en védxellada (nedvixling 200:1) och &ver-
foringsvdxel (utvéxling 1:1) till ett kugghjul som &r stumt
monterad pa handledens svdngbara axel. Bdjrérelsens arbets-
omrade &r + 1209, Den svdngbara handleden #r upphdngd i kul-
lager. Véxelladan &r fylld med ATF-olja. Overforingsvixeln smorjs
med tixotropt fett.

Gréns- och synkbrytare ar placerade i motorenheten, som &r
identisk med den fér den 4:e axeln.

\=
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Beskrivning av 6:e axelns rérelse (P)

6:e axelns rdrelse 4r en roterande rérelse pa verktygshallaren.

Rérelsen alstras av en elektrisk motor via vixellada med en
nedvéaxling p4 120:1, och dédrefter direkt kopplad till verktygs-
hallaren. Rorelsens arbetsomrade ar + 3000, Vidxelladan ar fylld
med ATF-olja fér smérjning. Grins- och synkbrytare ar monte-
rade i motorenheten.
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Tidsbegransad broms for C-axeln (tillbehér)

Om roboten vid rotation kring C-axeln skulle stita mot hinder
eller stannas med nddstopp, bryts automatiskt matningen till
motorn. Samtidigt slar motorns broms till. Bromstiden dr inst3lld
sd att bromsen slapper 0,5 - 1 s efter det att roboten stannat sa
att det blir magjligt att vrida C-axeln bort fran hindret.

Bromstiden &r instédllbar mellan 0,5 och 12 s.

Reservdelslista

Reldenhet, komplett YB 125 001-V
Tidreld RK 319 0102
Hjalpreld RK 119 4102
Diod : RK 742 001-AA
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Justering av synk-brytare och resclver

Normal synkldgesprocedur

Nédviéndiga verktyg:
o  Oscilloskop, dubbelstrale
0  Synk-utrustning
YB 129 001-AZ (IRB 90)
YB 129 001-AP (IRB 6, 60 och 90)
11.2.1
Om axel 4 skall justeras
- Se till att synkbrytaren fungerar korrekt och att omslaget
sker ungefar mitt i arbetsomradet.

- Se till att kablarna i &verarmen (utmed réraxeln) inte har
stréckts ett varv for mycket. Kablarna skall, ndr 4:e axeln &r
mitt i sitt arbetsomradet, ga ungefir parallellt utmed
roraxeln.

11.2.1.1 Sla till DRIFT och synkronisera. Sla till BEREDSKAP. Normala
synkpositioner och brytarnas tillstand visas i figur 11:2. Anslut en
digitalvoltmeter (vs, 10 V) till méitpunkter enligt nedan beroende
pa vilken axel som skall justeras.

AXEL RREF - POS
1 Kort 137, RREF och 0 V Kort 141, P1
2 n_ "_ P2
3 " " P3
4 " Kort 145, P1
5 w,_ "_ P2
6 1_ ", P3

Spénning/fasldge enligt nedan.

u AUmax=10mV
Umax —
Ubrytare < |
; i 1 s
1a|o‘ 360"

Synkbrytare: tolerans + 0,25 resolvervarv, U brytare ca 5 V (undre
gréns).
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11.2.1.2 Alternativ
Anslut ett tvastraleoscilloskop till méatpunkterna enligt nedan,
beroende pa vilken axel som skall justeras.
AXEL KANAL 1 KANAL 2

1 Kort 137, RREF och 0 V Kort 141, Pl och QO V

2 "_ "_ pz "

3 "_ "_ P3 .

4 s Kort 145, P1 "-

5 "_ "_ p2 "

é "_ ", P3 "
OBSERVERA! Metoden att justera synkroniseringspunkten varie-
rar nagot beroende p& vilken variant av R/D-D/A-kort som
systemet &r utrustat med.

R/D-kort DSQC 104, YB 161 102-AE/1-4 justeras till signalerna
ar i fas. (Figur A)
R/D-kort DSQC 104, YB 161 102-AE/5-> justeras tills signalerna
ar i motfas. (Figur B)
[ Resolver zero
RREF
A !
POS i
Sync. magnet .
Sync. switch ——
N\
Setting direction ————a=
Resolver zero
RREF
B POS [
Sync. magnet .
Sync. switch ==
A\
Setting direction ————a=
CK 09-1510 Jan 1985
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11.2.1.3

11.2.1.4

Axlarna maste justeras i stigande nummerfdljd (dvs 1, 2, 3, 4, 5
och é). Detta innebir att om fler dn en axel skall justeras maste
man bérja med den axel som har ldgst nummer. Om endast en axel
ar feljusterad ricker det med att justera den axeln.

Justering av synkbrytare och resolver

Kontroll

Kontrollera att alla referensytor pa roboten har gingade hal M8
enligt figur. Om sa inte &r fallet, borra och ginga.

M8
Fot Underarm Overarm Handled
OB8S! Max borrdjup dr 12 mm.
11.2.1.5 Montera synkutrustningen pa roboten, se fig. 1ll:1. Placera
referensgivaren (A in/output) pa foten.
11.2.1.6 Montera positionsgivaren (B infoutput) pa den avsedda fixturen fir
axeln som skall justeras. Givarens riktning framgar av fig. 11:1.
11 0878 B 4 Sdtt systemet i DRIFT och synkronisera. Speciellt for DVM:
Notera spénninge, Umax for den avsedda axeln. Sitt systemet i
BEREDSKAP. Tryck ned brytare INIT pa huvuddatorkortet
DSPC 150/153 (plats 125).
11.2.1.8 Sla till DRIFT igen. K&r roboten med styrspaken tills den digitala
givaren visar O + 12 siffror. Satt systemet i BEREDSKAP.
GIVARE/INSTRUMENTDATA
GIVARE omrade: + 50 mm/m
Instrument: + 1999
0,025 mm/m = 1 siffra
11.2.1.9 Vrid resolvern sa att POS &r | fas eller | motfas med RREF
(beroende pa R/D-D/A-kort, see 11.2.1.2).
DVM (motfas) - Umgax = 10 mV
OSCILLOSKOP +2 /us uppldsning
CK 09-1510 Jan 1985
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Las resolvern. Flytta synkbrytaren (vrid kamskivorna) sa att den
"Gppnar". Observera omslaget paA LED pa R/D-D/A-koytet. Na&r
brytaren &r "Gppen" &r LED "tidnd". Flytta synkbrytaren (vrid
kamskivorna) tillbaka tills den precis slar om. Las fast i denna
position.

11.2.1.10 Sla till DRIFT och synkronisera roboten. Lis av virdet pa givaren
som skall vara 0 + 20 siffror.
Kontrollera synkbrytarens omslagspunkt. (Oppen --> stdngd.)
Tolerans: Oscilloskop: 0 + 0,25 resolvervarv.

DVM (motfas): ca 5 V (undre grins).

Om nddvandigt, upprepa férfarandet.

11.2.1.11 Avligsna mitfixturer och -givare.

CK 09-1510 Jan 1985
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A
l G ==
Al 1
A - A- \
Métreferenser
-+
Ref Axel Mitenhet
1 1
1 2 (
1 3 |
2 4 |
1 5 |
2 6
|
Matriktning %‘—/_J
Ref 2
Ref | Axel 2
[
Alt. sync. pos. 1 A K2
Axe{ 3
Axel 6
| >
-]
L] Ll—i]
Pﬂﬂ
Axel 5
&
Axe] |

Figur 11:1

Alt. sync. pos. O
(normal)

Alt. sync. pos. 2

CK 09-1510
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Streckat omréde = &ppen brytare

Synkronisering:
tppen ---- stidngd

A-A
Axel 4
B-B
Axel 6
7
o)
: Y
0° = Alt. sync. pos. 0 i 7.7
(normal)
S

fig. 11.2 omslagslégen f&r synkbrytare

* ge texten avsn. 11.2.2 1

~90° ;] Alt. sync. pos. 1

.

c 0
+90°=  Alt, sync. pos. 2

CK 09-1510 Jan 1985
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11.2.2

11.2.3

Den elektriska synk-utrustningen bér kalibreras en gang om Aret.
Detta utfors av ASEA, avd. JQCM, Visteras.

Alternativa synk-ldgen

11.2.3.1
11.2.3.2

11.2.3.3
11.2.3.4

11.2.3.5
11.2.4

En robot som arbetar i ett trangt utrymme kan kanske inte
anvdnda det normala synkldget. I sAdana fall ir det mdjligt att.
anvdnda alternativa synkldgen fdr axel 1 enligt nedan.

Utfor punkt 11.2.1.5, 7, 11.

Montera synkverktygen fdr det nya Snskade synklaget. Se fig. 11:1
och 11:2,

Utfdr punkt 11.2.1.8 till 11.2.1.11.

Lagg in det Snskade synklidget i funktionsparameterminnet. Tre
alternativ finns tillgdngliga:

Lége Parameter

0 0
-900 l
900 2

4OBSERVERA! Vid val av synklige 1 = -90° &r det nédvindigt for
robotar med styrprogram YB 161 106-DP och tidigare (t o m
85.03) att dndra funktionen pa synkbrytaren (den &vre brytaren) sa
att den Sppnar dir den tidigare har siutit. L6d om kabel (violett)
som gar till lddtorn markt NO till 16dtornet mirkt NC. Om detta
ej &r korrekt genomfdrt gar roboten at fel hall vid férsdk att
synkronisera.

Koppla systemet till DRIFT-ldget och synkronisera roboten.

Externa axlar - synklige

Externa axlar justeras pa huvudsakligen samma sdtt som interna
axlar. Det &r emellertid normalt inte mdjligt att anvdnda ett
digitalt maskinpass, utan nagon annan form av referens maste
anvandas istillet. Hur detta uppnas beror pa hur den externa axeln
anvénds.

Oscilloskopet skall anslutas fir varje extern axel enligt tabellen
nedan. (Se dven punkt 11.1.5).

Axel Kanal 1 Kanal 2

7 Kort 137, RREF Kort 149, P1
och QV och 0OV

8 N " och P2

9 . " ochP3

CK 09-1510
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11.2.5

Allmént

Synkroniseringskontroll med matklocka

Indikeringsutrustningen bestar av:

1. Fast utrustning:
Instrumentfastsdttning och mitytor fastsatta pa sju mat-
punkter pa roboten (Fig &4 och 5).

2. Maétutrustning:
Matklocka, fixeringskonsol och loggbok.

Vid kontroll av robotens synkroniseringsldge skall utslaget pa
matklockan for varje axel jdmféras med och &vernsstimma med
ett tidigare uppmaétt och noterat referensvirde.

Maétklocka

Matklocka med magnetisk fastsidttning och utstrdckt méitsond:
Den magnetiska fastsdttningen skall vara placerad &ver instru-
mentfastsittningens mitpunkt enligt fig 11:3 (den magnetiska
fastsdttningen visas med bruten linje). Placeringen firenklas om
métsonden lyfts till sitt higsta ldge.

Under avldsningen skall mitklockan utsdttas fér tryck i mat-
ningens riktning. Den magnetiska fastsdttningen férvintas inte
halla instrumentet i sitt rdtta ldge under matningen.

Figur 11:3
Vinkelkonsoll

Vid kontroll av axel 4 och 6, skall en flyttbar instrumentfast-
sdttning anvédndas (fig 11:5).

Tillférlitligheten i maitningen fdrbdttras om samma vinkelkonsol
anvdnds vid varje kontroll av dessa axlar pa en viss robot.
Vinkelkonsolen skall ddrfér mérkas fér identifiering (se nedan).
Konsolen installeras i ett "laxstjdrtspar" och fixeras med en
stoppskruv.

CK 09-1510
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Loggning

Géllande referensvirde fdrs in som "Logg synkindikering"

- "« Loggen skall uppdateras efter varje reparation som kan ha
resulterat i ett &dndrat referensvirde. Hir skall dven infdras
information om mérkning fér identifiering av den vinkelkonsol
som anvénts. Loggen kan férvaras i dokumentfacket i styrskapet.

Referensvirden

Dessa védrden utgér de verkliga uppmitta virdena fér de olika
axlarna med vilka indikatorldsningen skall jdmfdras vid kontroller.

Referensvdrdena registreras niar man med sdkerhet vet att
roboten ir i ett synkroniseringsldge, dvs i samband med instill-
ning/kontroll med ett maskinvattenpass. Métningen utfdrs enligt
kontrollrutinen.

Dokumentation och uppfiljning sa som beskrivits avan.
Maétresultat

Synkroniseringsldget antas vara korrekt om skillnaden mellan
uppmatta virdet och refernsvirdet dr mindre dn 3,01 mm.

Kalibrering

Métklockan kalibreras fore matningen genom att sitta den yttre
skalringen pa noll nér instrumentet placerats pa det faststillda
matavstandet (métpunkt 7) pa roboten ifraga.

Kontrollrutin

1. Synkronisera roboten

2. Roboten i BEREDSKAP
3. Kalibrera mitklockan

4. Mit axeln i ordningen 1-6
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Méteunkter

Figurerna visar placering och numrering av mitpunkterna.
Snitten A-A och B-B visas i fig 11:6.

Figur 11:4

Anmarkning:

Métpunkt 1:

Matpunkt 7:

Instrumentfastsidttningen skyddas av ett lock.

Faststdllt métavstand baktill pA den nedre armen.
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Maityta

Figur 11:5

Instrumentfastsittning

Figuren visar mitpunkten med instrumentfastsittning och mityta

for 3:e axeln.

Den visar ocks4 métpunkterna l, 2, 5 och 7, vilka &r lika.
Métpunkterna 4 och 6 illustreras pa nista sida. )
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Anvindning av vinkelkonsol
Snitten visar vinkelkonsolen monterad pa axel 6 och 4. Place-
ringen av métklockan visas med en bruten linje. Observera att
olika referenser for fastsdttningen anvinds fér métning av
axlarna.
T |
{ I M
o ) = — (0)™ ﬁ
o\
2) o)
/A 7 o h
© 4 | o\")
e B W% o/
(HEEAERRe | o/ %
\ A | i\ & © >
™ /X
. ® .@r—
%
\ & L)
Snitt A-A (Axel 6)
F'
; | 1
{ |
\__Ji
Axel 6 Axel &4 IL |
{1
W Snitt 8B (Axel 4)
ii
Figur 11:6
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3

t Robot/Maskin Nr

Vinkelkonsol (mirkning)

LOGG, synk-indikation

Referensvirde

2. 3.

M
Rev dat o :

Figur 11:7
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11.3.1

11.3.1.1

11.3.1.2
11.3.1.3

11.3.1.4
11.3.1.5

11.3.1.6

11.3.1.7

Justeringar av granslagesbrytare axel

0OBS! Synk-ldgen +naste vara korrekt instdllda for justering av
grénsldgesbrytare.

Grénslagesbrytare for axel

Nédvandiga verktygs:
0  Oscilloskop

Procedur:

Anslut oscilloskopet fdr dnskad axel pa& samma sdtt som beskrivits
i punkt 1.2.5.

Synkronisera roboten.

Kor den valda axeln mot slutet av arbetsomradet, med den sista
delen av rdrelsen med lag hastighet.

Tryck INIT, koppla sytemet tillbaka till DRIFT.

Kér axeln, med DRIFT fortfarande nedtryckt, mot det mekaniska
stoppet det antal varv som anges i tabellen.
R

Axel Antal resolvervarv ("b") l-EH:H:-'

27

1 2,0+0,2 Wiles med pchitloskof FBH N
2,3 0,5 + 0,1 1 peol 7
a’ 5! 6 l,e + 0,1 k/E.H" r

- vorY

Arbetsomrdde
M Grénsldgesbrytare
‘\é‘g ";( Mekaniska stopp
oo v&
o0 B Arbetsomride D2

‘ 1 Grinsldgesbrytare 1

Mekaniska stopp

Koppla till BEREDSKAP och justera grédnsldgesbrytaren till att
precis Sppnas i detta ldge (dvs nédstoppet tinds. Fér att Aterstilla
nddstoppet, tryck BEREDSKAP en gang till).

OBS! For att kunna anvdnda denna justeringsmetod, maste alla
andra axlar vara inom normalt arbetsomrade.

Upprepa proceduren fdar det andra granslédget for axeln.

Kontrollera instdllningarna genom att upprepa proceduren.
Justera om n&dvandigt.
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11.3.2

1103.201
11.3.2.2

11.3.2.3

11.3.2.4
11.3.2.5

11.3.2.6
11.3.2.7

11.3.2.8

Grénsldgesbrytare for armvecksbegrinsningen

N&dvandiga verktyg

0  Oscilloskop

Procedur:

Bakre gransldgessbrytare:

Synkronisera roboten. Starta i det synkroniserade ldget och kér
2:a axeln framat till mjukvarumadssig grins. (Sista delen langsamt)
"23" skall visas i Gvre hégra hrnet pa skirmen.

Tryck pa brytaren INIT. Koppla tillbaka till DRIFT. Flytta 2:a
axeln framat 1,0 resolvervarv, koppla sedan stystemet till
BEREDSKAP. Justera gridnsligesbrytaren till just dppen i detta
lage (dvs Nodstopp lyser. Fér att aterstilla nddstoppet, tryck
BEREDSKAP en gang till).

Framre grénsldgesbrytare.

Synkronisera roboten. Kar 2:a axeln bakat till mjukvarans grins,
kdr den sedan utanfér grinsen nagot (nagra varv).

K&r 3:e axeln nedat tills nedre armen ar vertikal,

Kor 2:a axeln bakat till mjukvarans grdns. (Sista delen langsamt).

'Visning "23" skall nu synas i §vre hdgra hirnet pa skirmen. (Om

endast siffran "2" visas, har den 3:e axeln inte korts tillrdckligt
langt nedat. Om endast siffran "3" visas, &r den 3:e axeln f&r langt
ner).

Tryck pa brytaren INIT. Koppla tillbaka till DRIFT. F lytta 2:a
axeln bakat 1,0 varv. Koppla till BEREDSKAP. Justera brytaren
till att precis ppna i detta ldge.

CK 09-1510

Jan 1985




9.

STYRSPAKS - UTSLAG FOR CW ROTATION PA MOTORN

AMEL

Synk Switch

Grédnsliages Switch CW
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