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6
MEKANISK ROBOT

6.1
Definition av rdrelser

IRB 1000 har i sitt standardutfdrande sex oberoende rirelseaxlar
eller frihetsqrader. Var och en av dessa rdrelseaxlar har ett
separat system for drivning bestdende av elektrisk motorenhet
och véxel eller kulskruv. Fér att férenkla identifiering av de delar
som dr till for varje axels rérelse, omtalas de med samma
bendmningar som motsvarande axlar, Axlarnas bendmningar
definieras for ASEA-robotar pa tvA sidtt; med siffror och med
bokstédver.

Figuren nedan visar bendmningssystemet i praktiken.
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Figur 6:1
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Nedan féljer en kort beskrivning fir varje axel:

B-axeln (1:a) - Pendelrérelse

Fram- och backrérelse av hela armen kring ledpunkten mellan
konsol och ram.

A-axeln (2:a) - Pendelrsrelse
Hﬁger-. och vénsterrérelse av hela armen kring ledpunkten mellan

ram och yttre armhus.

Z-axeln (3:e) - Radiell armrdrelss

Upp- och nedrdrelse av armen.

D-axeln (4:e) - Armens vridrérelse

Roterande rérelse hos armen (med tillhdrande handled).

E-axeln (5:e) - Handledens bajning

Fram- och backrdrelse av handleden kring ledpunkten som &r
vertikalt vinkelrit mot armen.

P-axeln (6:e) - Handledens vridrirelse
=271 \o:i@) - Mandiedens vridrorelse

Roterande rirelse av verktygsfastet.
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6.2
Moaotorenhet

Tva typer/storlekar av elektriska likstrémsmotorer anvidnds som
drivkéllor. Huvudrérelserna, A-, B- och Z-axlarna, har en stérre

motortyp &n handledsrérelserna, D-, E- och P-axlarna. Motorerna
ar servostyrda och hastighets- och ldgesinformation fdr detta
syfte erhalles fran en takometer och en resolver som &r
monterade pad motorns gavel och drivs av motoraxeln.

Motor

Takometer

Resolver

Figur 6:2
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6.3
Synkroniserings- ach grinsligesgivare

Alla axlar, utom P-axeln, har magnetiskt ki#nnande brytare fér
synkroniseringsldget. Fér A-, B-, Z- och D-axlarna arbetar dessa
brytare efter samma princip; en magnet och ett kinnande element
(brytaren) & monterade parvis med ett gap mellan varandra pa
den stillastaende delen av roboten (relativt sett). En stalplat eller
en skena ar fdstad till den rorliga delen av roboten sa att den
passerar genom gapet hos paren och skirmar av det kinnande
elementet fran magneten, da roboten befinner sig i vissa ldgen
(synkroniseringspositioner).

Fér E-axeln rér sig istdllet magneten relativt det kiinnande
elementet (brytaren).

Synkroniseringsldget hos P-axeln avkinns med en mikrabrytare.

Skena

Brytare
A-,B-, Z-
och D-axlarna
‘ Brytare
E-axeln Magnet
Brytare
Brytare
Magnet
Figur 6:3
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6.4
Beskrivning av rorelser

A-axeln (2:a) och B-axeln (1:a) - Pendelrérelser

Pendelrdrelserna av hela armen kring ledpunkterna fas genom att
lata ramen och yttre armhuset svéinga i lagringar. Svdngnings-
rérelserna framstills av elektriska motorer som driver varsin
kulskruvsenhet. En kulmutter pa en skruv omvandlar den
roterande rdrelsen till en linjdr rérelse lidngs skruvens axel.
Kulmuttern &r sammankopplad med yttre armhuset respektive
ramen via ldnkarmar. Arbetsomradet fiér pendelrdrelserna &r
begrénsat till + 30 O i styrprogrammet. Det finns ocksa mekaniska
stopp i form av buffertar. Synkroniseringsbrytarna ir placerade i
kontaktskenorna pa kulskruvsenheterna.

Figur 6:4
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Z-axeln (3:e) - Radiell armrérelse

Den radiella armrérelsen fas genom att lata den inre armen glida
upp och ned langs tvA parallella axlar med kulbussningar i yttre
armhuset. Rdgrelsen framstdlls av en elektrisk motor som
forflyttar den inre armen via en vinkelvixel och ett drev som
arbetar mot en kuggstang. Arbetsomradet for den vertikala
armrorelsen begrénsas av styrprogrammet till slagldngden
350 mm. Det finns ocksd@ mekaniska stopp och elektriska
grdnsldgen. Synkroniseringsgivaren &r placerad inuti det yttre
armhuset. Den radiella armrérelsen ar utrustad med en mekanisk
broms placerad under motorn inuti ramen.

Fligur 6:5
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D-axeln (4:e) - Armens vridriirelse

Armens vridrirelse fas genom att lata inre armen rotera i tva
lagringar i inre armhuset. Den roterande rorelsen, som alstras av
en elektrisk motor, Gverférs med en tvastegs kuggviixel. Arbets-
omradet utgdr + 1859 och begrénsas av styrprogrammet. Det finns
ocksa mekaniska stopp. Synkroniseringsgivaren, motorenheten och
véxeln &r alla monterade pd inre armhuset inuti det yttre
armhuset. Detta innebér att det yttre armhuset alltid skall dppnas
om nédgot reparationsarbete maste utféras pd motorenheten, m m.

Figur 6:6
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E-axeln (5:e) - Handledens béjningsrérelse

Handledens bdjningsrdrelse 4r en svdangningsrérelse i robotens
handled som alstras av en motorenhet monterad pa armen inuti
det yttre armhuset. Motorn idr férbunden med en flexibel koppling
- axelkopplingsenhet - som driver en tvastegs vixel i handleden,
bestaende av en reduktions- och en vinkelvixel. Arbetsomradet

- fér handledens bdjningsrérelse begrinsas till + 1200 av styr-

programmet. Det finns ocksa mekaniska stopp. Synkroniserings-
givaren &r monterad i handleden. Eftersom motorenheten &r
monterad inuti det yttre armhuset, skall detta alltid Sppnas om
nagot reparationsarbete maste utféras.

oas! E- och P-axlarna 4r inte helt oberoende av varandra. En
bdjningsrdrelse orsakar t ex ocksd en vridréorelse, som
emellertid motverkas av styrprogrammet genom att kira
motorn fér vridrérelsen samtidigt som motorn for
bdjningsrorelsen kérs.

Figur 6:7
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P-axeln (6:e) - Handledens vridrérelse

Handledens vridrérelse framkallas i huvudsak pa samma sitt som
handledens b&jningsrérelse. En motorenhet som &r fast vid det
inre armhusets dvre del, Sverfdr en roterande rérelse via en
fexibel koppling - axelkopplingsenhet - till en tvastegs viixel, som
innehaller en vinkelvidxel. Omradet for vridrérelsen utgér + 3550
och begrdnsas av styrprogrammet. Det mekaniska stoppet &r
monterat inuti handleden tillsammans med synkroniseringsgivaren.

Figur 6:8
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11

JUSTERINGAR

11.1 .

Allmant Detta kapitel omfattar de elektriska och elektromekaniska
justeringar som kan bli nddvéndiga efter utbyte av delar i
styrsystemet eller i den mekaniska roboten. Det omfattar inte
helt mekaniska justeringar av roboten - saAdana behandlas i
avsnittet for mekaniska reparationer,. kapitel 10, tillsammans med
utbyte av respektive detalj.
Lokalisering av synkroniseringsgivare och resolvrar
Var de olika axlarnas synkroniseringsgivare och resolvrar dr
placerade, beskrivs i avsnitt 10.7, Dér beskrivs ocksa hur felaktiga
givare byts ut. Resolvrarna &r placerade pa varje axels drivenhet.
Hur de byts ut beskrivs i kapitel 10.
Verktyg
Vissa specialverktyg behdvs for att kunna utfdra de justeringar
som omndmns i detta kapitel. De n&dvidndiga verktygen &r upp-
rdknade i inledningen till justeringsbeskrivningen.

11.2

Justering av synkroniseringsgivare och resolver

11.2.1

Synkroniseringslage 3

Erforderliga verktyg:

Digital voltmeter eller tvastraleoscilloskop.
- Bladmatt 0,1 mm.
-  Synkroniseringsutrustning T 152: °

Sync. universal set YB 126 001-A *)

Beskrivning

Axlarna maste justering i féljande ordning: B (1), A (2), sedan E (5)
och P (6) samtidigt och sist D (4), Z (3). Detta innebir att om mer
én en axels synk.ldge har paverkats, s& maste justeringen gdras i
den ordningen fir de axlar vars synk.ldge skall stillas in. Om
endast en axels synk.ldge har paverkats, &r det tillrdckligt att
stélla in synk.ldget for endast den axeln. .

Synkronisera roboten och still om styrsystemet till laget BERED-
SKAP.,

Anslut en digital voltmeter (likstrém, 10 V) till féljande punkter i
styrskapet, beroende pa vilken axel som justeras.

*) Om roboten &ir vertikalt installerad, &r det tillrdckligt med en
mindre utrustning, T 150, Sync. vertical compl. YB 126 001-P.

Om det redan finns komplett synkroniseringssats fir IRB 6
eller 60-robotar &r det tillrickligt att komplettera med
T 151. Sync. vertical addition YB 126 001-R.
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AXEL RREF POS
B (1) Kort 137 Kort 141
RREF Pl
A (2) " Kort 141
P2
Z(3) " Kort 141
P3
D (a8) ". Kort 145
Pl
E (5) " " Kort 145
P2
P@E) ™ Kort 145
P3

- Spédnning/fasldage som nedan.

U _AaUmax=10mv

g brytare - ¢ :
[
' . .
1'80° 3‘60° " Faslidge
|
Synkroniseringsgivare

Tolerans + 0,25 resolvervary
Uomslag ¢a 5 V (nedre gréns)

Alternativt, kan ett tvastraleoscillaskop anslutas till f3ljande
punkter i styrskapet, beroende pa vilken axel som skall justeras.
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11.2.1.1

11.2.1.2

11.2.13

AXEL KANAL1 KANAL 2

B (1) Kort 137, RREF och 0V Kort 141, Pl och0V

A2 " Kort 141, P2 och 0 V
z3) - ' Kort 141, P3 ach 0 V
D@ n- Kort 145, P1 och 0 V
EG) " Kort 145, P2 och 0 V
P - Kort 145, P3 och 0 V
Nol13
RRe f y Nolldge
POS |
Synk magnet

Synk brytar‘é__,l{_

Justerriktning——————
For axlarna A, B, D, E och P - fortsitt som féljer. For axel Z - ga
vidare till 2.1.6. Fr yttre axlar - g4 vidare till 2.2,
Satt upp synkroniseringsfixturer pa roboten, enligt figur 11-1.
Placera referensytan och lﬁgesgivaren pa lamplig axelfixtur.
oBs! Légesgivarens riktning maste vara enligt figur 11-1.
Vid anvéndning av voltmeter, still styrsystemet i lige DR.IFT,
synkronisera och notera spénningen Umax for axeln som avses,
samt still styrsystemet | BEREDSKAP,
Tryck in kontakten INIT pa kort 125 innan styrsystemet Ater stills
om till DRIFT. Kor systemet manuellt med styrspaken tills
légesgivaren visar + 12 enheter.
Givare/Instrumentdata
" Givare

Instrument
0,025 mm/m

50 mm/m
1 999 enheter
1 enhet

ni+ i+
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Differensmatningar
Axel Referens
1 1
2 2
4 1
5 2
[ 1
|
Ref 2 /'j Ref 1
7 | J
Asta . -
'
0,1 mm (bladmatt)
[ IR 1
- Axel 4
| o 6 = s Axe
_ 4 Axel 6
Axel | Axel 2
2 I Ref 1
Figur 11-1
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11.2.1.4

11.2.1.5

11.2.1.6
Tredje axeln

Stdll om styrsystemet till BEREDSKAP.

oBs! Var férsiktig vid justering sa att axlarna inte &ndrar ldge
om de saknar bromsar.

Vrid resolvern sa att POS &r i motfas till RREF.

Voltmeter A Unpax = 10 mv
Oscilloskaop +2 /U8

Flytta synkroniseringsgivaren sd att den &r "dppen". Detta
framgar av lysdioder pa framsidan av korten 141 och 145. N&r
givaren #r Gppen lyser motsvarande lysdiod. Flytta tillbaka
synkroniseringsgivaren till exakt det lige dir den tillsluts

(lysdioden slidcks) och fist den dar.

Stdll om styrsystemet till DRIFT och synkronisera om robaten.
lakttag nu ldgesgivarens virden som bér vara 0 + 20 enheter samt
kontrollera synkroniseringsgivaren (Gppen --> sluten).

Tolerans: Voltmeter Ca 5V, nedre grins
Oscilloskop + 0,25 resolvervarv

Om detta misdlyckas, repetera proceduren.

Slutligen stédlls styrsystemet om till BEREDSKAP och lages-
givarna och fixturerna avldgsnas.

Satt upp synkroniseringsfixturerna pa roboten, enl. figur 11-1,
Utfor moment 2.1.

Tryck pa kontakten INIT pa kort 125 innan styrsystemet aterstills
till DRIFT. Kdr systemet manuellt med styrspaken tills avstandet
mellan pendeln och hyllan &r 0,1 mm.

Utfér moment 2.1.4.

Stdll om styrsystemet till DRIFT och synkronisera om robaten.
Kontrollera nu avstandet mellan pendeln och hyllan, vilket skall
vara 0,1 + 0,05 mm, samt kontrollera tillstandet has synkronise-
ringsgivaren (6ppen --> sluten).

Tolerans: Voltmeter Ca 5 V, nedre grins
Oscilloskop * 0,25 resolvervarv

Om detta misslyckas repeteras proceduren.
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11.2.2
Yttre axlar - synkroniseringslige

Yttre axlar justeras i princip pA samma sdtt som inre axlar.
Vanligtvis &r det emellertid inte mdjligt att anvénda digitalt
maskinvattenpass. Istdllet maste dA nAgon annan referens
anvindas. Hur detta uppnas beror pa hur den yttre axeln anvinds.

Oscilloskopet skall anslutas fér varje yttrs axel enligt tabellen
nedan.

Axel Kanal 1 Kanal 2

7 Kort 137, RREF och0V  Kort 149, P1 och 0 V
8 Kort 137, RREF och 0V Kort 149, P2 och 0 V
9 Kort 137, RREF och 0V Kort 149, P3 ach 0 V

Hur detta utfdrs framgar av 11.2.1.
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