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1. Wstep

Zgodnie z wnioskami poprzednich etapéw pracy "Wstepne studium nad metods

oceny niezawodnofci robotéw IRbY zbierano dane eksploatacyjne u uzytkow-

nikéw robotdw IRb~6 i IRb-60,

Badaniami objeto roboty znajdujgce si¢ w nastepujacych zakladach przemyslo-

wychs

- Pomorskie Z-dy Aparatury Niskiego Napiecia "WAPATOR" w Toruniu ~ 4 roboty
IRb~6, '

Lubusgkie Z-dy Aparatury Elektrycznej BLUMEL" w Zielonej Gorze ~ 4 roboty

IRb~6,

-~ Z-dy Przemyslu Metalowego im. H.Ciegielskiego w Poznaniu ~ 2 roboty IRb-6

Z-dy Automatyki Przemyslowej ZAP w Ostrowiu Wlkp., = 1 robot IRb-60,

Z-dy Elektro-Metalurgiczne w Blachowni ~ 1 robot IRb-60,

Z-dy Mechaniczne WURSUS" w Warszawie - 1 robot IRb-6,

Fabryka Aparatéw Elektrycznych "APENA" w Bielsku Bialej ~ 2 roboty IRb-6,

=~ Opolskie Z-dy Aparatury Spawalniczesj YOZAS" w Opolu -~ 1 robot IRb-6,

Informacje dotyczgce eksploatacji zblerano w okresie od stycznia 1984 r.

do maja 1985 r. Zrédlem tych informacji byly rozmowy z uzytkownikami robo-

téw, dokumentacja eksploatacyjna robota /nie u wszystkich uiytkownikéw byl

prowadzona/ oraz "Ksigzka Napraw" Serwisu ZD PIAP,

Informacje zbierano o 12 robotach IRb-6 i 4 robotach IRb-60, znajdujgcych
sie w 8 zakladach przemystowych.

W okraesie zbierania informacji o eksploatacji robotdéw 8 robotéw IRb-6 pra-
cowalo, 3 byly uszkodzone i czekaly na naprawe, zas 41 robot w dalszym
ciggu byt sdaptowany do wspdipracy ze stanowiskiem spawalniczym /ZM URSUS/
Podobnie na 4 roboty IRb-60 3 sa eksploatowane, zas 1 w dalszym cijgu jest
adaptowany /ZPM im.Cegielskiego/.

2. Eksploatacja robotéw w poszczegélnych zaktadach przemysiowych

2.1. Pomorskie Z-dy Aparatury Hiskiego Napigecia "APATOR" w Toruniu

W zakladzie znajdujg sie 4 roboty IRb~6l' o nr nr 4085/2380, 4085/2486,
4086/0302, 2/79.

Dwa roﬁoty s3 produkcji ASEA zakupione w 1978 r., zasé dwa pozostale produk
cji PIAP / zmontowane z “kitdéw®/ i zakupione w 1979 i 1981 r.

Do chwili obecne]j pracujg 3 roboty, za§ 4-ty, zdekompletowany, od 1982 rok
nie byl uzytkowany., Jest on obecnie kompletowany i przygotowywany do uru-
chomienia,

Trzy eksploatowane roboty pracujg gidéwnie przy spawaniu obugéw do apara-
tury i urzgdzehn dla gérnictwa. Polega ono na przyspawaniu tulei do walca

/spaw na obwodzie o dlugobci ok. 14 em/. Czas wykonania tej operacji wynosi
ok. 1 min. Wediug odwiadczenia uzytkownikéw roboty pracujg na 2 zmiany.



- wymiany sterownika mecy osi "97"

e

W przypadku spawania innych duzych detali roboty wspélpracuja z ruchomymi
stotami,

Roboty sg zainstalowane na duzej hali produkcyjnej o b.duzym zapyleniu

i duzych wahaniach temperatury oraz napiecia zasilajgcego.

Uszkodzenia robotdw wystgpujq przecietnie raz na miesiac,

W okresie sprawozdawczym ulegly uszkodzeniu: silnik, prgdnica, sterowniki,
ciegna, lozysko igielkowe, kola Zebate zespolu napedowego, mieszek ochrons
ny, zaciski, sterownik mocy, Naprawial Serwis ZD PIAP lub uZytkownik we
wlasnym zakresie, ' ,

Wykonywano réwnieZ biezjce przeglady polaczone z wymiang oleju w przeklad-
niach oraz regulacjg i sprawdzenienm,

W okresie 1984/85 Serwis ZD dokonal 3-ch napraw u uzytkownika,
Czas przestojéw poszczegélnych robotéw wynosit od 5 do 30 dni i byl
uzatezniony od rodzaju uszkodzenia.W ramach napraw dokonano:

~ wymiany silnika w osi “y[" w jednym robocie,

wyniany ciegien,

- " k61 zgbatych,

- " zaciskow,

- n obudowy lozyska i samego lozyska,
- " mieszka ochronnego,.

Podczas kazde]j naprawy dokonywano konserwacji, regulacji oraz sprawdzenia
prawidlowe]j pracy. Uszkodzenia nastepowaly wskutek fizycznego zuzycia w
czasie eksploatacji.

2.2. Lubuskie Z-dy Aparatury Elektrycznej "LUMEL" w Zielonej Gérze

W zakladzie sg & roboty IRb-6 o nr nr 3/79, 6/79, 7/79 oraz 4086/0300 =
wszystkie produkeji PIAP, |

Zostaly one zamontowane w 1979 r. w gniazdach obrébezych z tym, Ze obecnie
pracujg 3 roboty, a jeden jest przygotowywany do pracy.
Roboty pracowaly dotychczas na 2 zmiany, a od 3-ch m~cy pracujg na 3 zmian
Roboty s3 zainstalowane w duzej hali fabrycznej , gdzie temperaturp latem
dochodzi do +40°C a zimq czesto nie przekracza +16°C. '

Trzy roboty podajg do gniazd obrébczych /obrabiarek zespotowych/ liczaiki
oraz bebny wykonane z aluminium. Masa przenoszonych detali wynosi okolo
300 1 500 graméw. Wykonywana przez roboty praca jest monotonna i b .meczgca
dla czlowieka, _
Przy obrébce detali wystepuje duze zapylenie pylami aluminium, co ujemnie
oddzialywuje na roboty. Pyt aluminiowy osadza sig na stykach elektrycznych
navet w szafach sterowniczych; w zwigzku z czym zachodzi konieczno$é czgste
g0 oczyszczania robota, Okresowe przeglady wykonywane sg raz w roku,
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W okresie 1984/85 Serwis Zdu DosSwiadczalnego PIAP dokonal 6 napraw.
Czas przestojéw poszczegblaych robotdw wynosil od 7 do 14 dni,

W ramach napraw dokonano:

- wymiany silnikéw w osi ,ol' intl

- silnikévw w osi 4ol 6”9&

- " silnikéw w e@si ”Q””/dwukrotnie/

- v plyty sterownika QHNM 307 i QHNM 306

- " pierscieni uszczelniajacych w osi )
- " lozyska w oprawie przegubu osi /,C”
- " watka lozyska ciegna

-~ zamontowanie nowych kolkdéw w oprawie ciggien przegubu osif,C”

- regulacji resolweréw w osiach }QZ"i 0" sterownikéw mocy

114
- " sterownikéw wszystkich osi z ogramicznikami pradowymi
~ wymiany plyty w jednostce centralnej

- regulacji resolwerdédw w osiach }”7[ N

"

- wymiany oleju oraz regulacje i synchronizacje.

2.3, Fabryka Aparatéw Elekbrycznych "APENA" w Bielsku Bialej

W zakladzie pracuja dwa roboty IRb-6 o nr nr 4085-1863 oraz 4086-0301, Obydwa
roboty sg produkcji ASEA i zostaly uruchomione w 1978 r. Roboty pracujg na

1 zmiang przy spawaniu elementdéw lacznikéw emergetycznych . Przy spawaniu
wvystepujg drgania ramion przy duzych wysuni@ciach i szybkich posuwach,

Nie przeszkadza to w wykonywaniu procesu spawania. Awaryjnosé wystepuje od

1 do 2 w roku, W poczatkowym okresie czestc ulegaly uszkodzeniu pradnice ta-
chometryczne,

Roboty s3 czule na zaklécenia w sieci, ktére wystepuja przy wlaczeniu wiegk-
szej iloSci spawarek, co powoduje zmiang lub zatrzymanie programu w trakcie
procesu technologicznego spawania. Spowodowalo to nawet uszkodzenia spawarki,.
Na przestrzeni ostatniego okresu nie odnotowano wigkszych awarii. W jednym
"tylké robocie wystepowaly systematyczne przeklamania, ktére ustapily po
dokladnym oczyszczeniu i regulacji robota, )

2.4, Opolskie z-dy Aparatury Spawalniczej "O0ZAS" w Opolu

W zakladzie znajduje sie 1 robot IRb-6 o nr 4086-0312 pred. PIAP, ktéry
zostal zakupiony w 1983 r. Robot jest przeznaczony do pracy w specjalistycz-
nym stanowisku spawalniczym,

Dotychczasowe wykorzystanie robota ma charakter badawczy i na tym etapie nie
mozna zbieraé danych esploatacyjnych. ZauwazZono, Ze po dluiszym okresie
przestoju nastgpuje przesunigcie w pozycjonowaniu /okolo 20 mm/ od pierwotne-
g0 programu, ‘
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W okresie sprawozdawczym Serwis ZD MERA PIAP dokonal 2 napraw,
Dokonano wymiany oleju w przekladni osi .,Uw i osi “tf + regulacji synchro
nizacji osi i sprawdzein punktdéw synchronizacji,

2.,5. Z~-dy Mechaniczne URSUS w Warszawie

W zakladzie znajduje sie jeden robot IRb-6 o nr 1/79 produkcji ASEA. Robot
nie jest aktualnie stale eksploatowany,

W dalszym ciggu jest wykorzystywany do réznych préb zastosowania. Docalowo
ma byé zainstalowany w gnieZdzie produkcyjnymhprzy spawaniu podzespoléw
/podndzki, wspornik siedzenia/ ciggnika licencyjnego MF 255,

W okresie sprawozdawczym Serwis ZD PIAP dokonal jednej naprawyg,podczas
ktdrej:

-~ wyregulowano wszystkie sterowniki

- sprawdzono punkty synchronizacji

-~ wymieniono panel programowania

- " ptyte wejscia/wyjscia

- dokonano testowania czesci elektronicznej.

2.6, Z-dy Przemysiu Metalowego im. H.Cegielskiego w Poznaniu

Aktualnie w zakladzie znajdujg sie 2 roboty IRb-60 produkcji PIAP,

Jeden robot nr 1/80 pracuje w Zakladzie Wyrobdw Tioczonych w Bolechowie,
gdzie zamontowany jest w stanowisku prasy hydraulicznej, na ktérej wykony-
wane s3 wyttoczki z grubych blach w 7 operacjach.

Robot nie jest w pelni wykorzyxtywany na skutek czestych zmian operacji

¥ procesie technologicznym, co zwijzane jest z wymiana urzgdzed stanowiska
Drugi robot zostal przekazany do Dzialu Gi.Technologa, gdzie adaptowany
jest do pracy w nowoopracowanym stanowisku, Uruchomienie przewidziano w
1985/86 r. W okresie sprawozdawczym Serwis-ZD PIAP dokonat jednej naprawy
polegajqcej na usunigeiu przyezyny braku napiecia zasilajgcego sterowniki,
Dokonano konserwacji,regulacji i sprawdzenia,

2.7« Zaklad Elektro-Metalurgiczny w Blachowni

W zakladzie znajduje sie jeden robot IRb-60 produkcji PIAP nr 10/79.

Robot pracowal przy szlifowaniu odlewdw, W czasie pracy wystepowaly czesto
przecigzenia spowodowane rding grubosScia nadlewdéw. Podczas szlifowania
wystepuje duze zapylenie, ktdre powoduje zwarcie na plytach w szafie ste-
rowniczej.

Robot przez dlugi czas nie pracowal na skutek awarii w sierpniu 1984 r.,
podczas ktdrej nastapilo uszkodzenie plyty we/wy /uklad scalony UHP-407/.
Naprawa robota mozliwa byla dopiero w marcu b.r,, po zakupie czgSci z

importu, G;
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2.8. Zaklady Automatyki Przemyslowej ZAP w Ostrowie Wikp,

W zakladzie pracuje jeden robot IRb-60 produkeji ASEA nr 7/79. w stanowisku
do docierania powierzchni odlewdw 3-ch pokryw zamocowanych w specjalnym
uchwycie, Podczas docierania robot dociska detale w sposdéb ciggly z silg

50 kG, Wykonuje prace b.ucigiliwg dla czlowieka.

Robot pracuje w duzej hali fabrycznej posréd innych obrabiarek. Jest wyko-
rzystywany na jedng zmiane,

Robot jest naprawiany na biezZgco przez wlasny zakladowy serwis., Co 3 m-ce
dokonywane sa przeglady okresowe /mycie stykéw, wymiana przewodéw,pneumaty-
¢znych i elektrycznych/.

¥ okresie sprawozdawczym serwis ZD PIAP dokonal jednej naprawy, podczas
ktérej wymieniono pamieé kasetowg oraz pakiet GHNM 304 - uszkodzenie polega
o na braku wspdipracy robota z magnetofonem.

Wediug stwierdzenia przedstawicieli zakladu awaryjnosé robota wystepuje
$rednio 4 razy do roku - najczesciej uszkadzaja sie silniki i sterowniki
silnikow,

3. Oszacowanie Sredniego czasu migdzy uszkodzeniami robotdw IRb.

Oszacowanie czasu miedzy uszkodzeniami mozliwe bylo jedynie dla 8 robotdw

IRb~6 spoéréd 12 zakupionych przez zaklady przemystowe., Cztery roboty nie

byly eksploatowane w sposdb ciggly wskutek wykorzystywania ich dotychezas

w badaniach adaptacyjnych lub przerw w ich pracy spowodowanych uszkodzeniem

robotéw i niemoznofci szybkiej ich naprawy z powodu braku czesci lub zespo-

16w zamiennych.

Sposréd 4 robotéw IRb~-60 tylko 1 /w ZAP Ostréw / jest eksploatowany w sposéb

ciagly na 1 zmiang. Czas miedzy uszkodzeniami dla tego robota szacuje sie

na ok, 500 h, Dla pozostalych 3 robotdéw nie mozZna osmmcowaé czasu pracy

miedzy uszkodzeniami, ponidwaz:

- 1 robot w ZPM im, Cegielskiego jest adaptowany do nowoprojekiowanego sta-
nowiska technologicznego,

- 1 robot w ZPM im. Cegielskiego, wspélpracujacy z prasg, jest wykorzystywan
w minimalny sposdb; sﬁosunkowo divgie czasy przestoju spowodowane sz
technelogicznym przezbrajaniem stanowiska,

- 1 robot w Zakiadach Elektro-Metalurgicznych w Blachowni, pracujacy w
b.cigskich warunkach /szlifowanie odlewéw/ ulega bardzo czgstym awariom
/od sierpnia 84 r, do marca 85 r. unieruchomiony z powodu braku czesci za=-
miennych/.
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Oszacowania $redniego czasu migdzy uszkodzeniami dla robotow IRb-6 dokonano
oddzielnie dla robotdw wyprodukowanych w- firmie ASEA oraz w PIAP 7z tzw.
kitdéw/,

Przy oszacowaniu Sredniego czasu migdzy uszkodzeniami wykorzystano réwnies
dane podane w poprzednim sprawozdaniu /nr rej. 5186/ otrzymujgc dane za caty
okres eksploatacji - do roku 1985.05.31.

dane dotyczace robotéw szwedzkich

ar robotai nzytkownik; czas pracy 1 liczba awarii zastosowanie
£ s 1 fa™
086/0302 | APATOR 8000+6000 6+ 3 spawanie
4085/2380 | APATOR 1800+6000 5+ 3 spawanie
ﬂ086/0301 APENA 2600+3000 2 + 1 spawanie
?085/1863 APENA 1200+ 3000 0+ 1 spawanie
u/

drugim miejscu.

Lacznie 4 roboty przepracowaly Z t =
Sredni czas migdzy uszkodzeniami mosna

T =

dane do 1984 r. podano na pierwszym

= t

_ 32600

n

dane dotyczace robotéw krajowych

21

= 4500 h

miejscu, dane za 1984/85 podano na

32600 h przy m = 21.
oszacowaé na:

nr robota

uzytkownik czas pracy ; liczba awarii zastosowanie
£ /uy Y
2/79 | APATOR 450046000 93 spawanie
6/79 LUMEL 1500046000 8+4 praca w gniazdach
7/19 LUMEL 15000+6000 T+ obrébczych
3/19 LUWEL 1500046000 11+

baczny czas pracy dla 4 robotéw =

t = 73500 h przy m =
Sredni czas miedzy uszkodzeniami moZIR& oszacowaé nas

T:-—%—‘-‘:—.%gqt}och

50.

PowyZsze oszackwanie Jest obarczone duzym biedem /brak dokladnej ewidencji
czaséw pracy robotéw u uzytkownikéw/, mozna jednak przyjgé, se frednie czasy
migdzy uszkodzeniami robotéw f-my ASEA i produkowanymi przez PIAP s3 podobne.
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4, Analiza uszkodzeh
4.1, Analiza uszkodzef robotéw IRb=6

Przy analizie rozpatrywano uszkodzenia robotéw eksploatowanych w sposéb
ciggly w zakladach przemyslowych. Uszkodzenia podzielono na trzy rodzaje:
machaniczne, elektryczne i elektroniczne,

%2 ogblnej liczby uszkodzed oke 71 przypada po 40 % na uszkodzenia elektry-
czne i mechaniczne i ok, 20 % na elektroniczne,

Uszkodzenia xebajehngannexix mechaniczne wystepujsg najczedciej na skutek
zuzycia fizycznego, uszkodzenia elektroniczne powstajg najczeéciej na sku-~
tek duzego zapylenia w otoczeniu robota /pyly aluminiowe itp/ oraz zlej
jakoSci elementéw elektronicznycﬁ.

Z analizy napraw uszkodzed mechaniczaych wynika, Ze dotycza one tozysk,
obuddw,lozysk ciggien, kolkéw zabezpieczajacych /4cinanie/, duzych luzéw
¥ przegubach, zuzycia k61 zgbatych, mieszkéw i pierscieni uszczelniajacych.
Z 17 uszkodzed elektrycznych nalezy wymienié uszkodzenie silnikéw, pradnic
tachometrycznych, sterownikdéw, polgczed elekirycznych i rozregulowania sie
sterownikéw,

Uszkodzenia elektroniczne to uszkodzenia réznego rodzaju piytek, a w szcze-
gélnoéci piyty we/wy,jedno uszkodzenie panelu programowania, zespoiu wy-
Swietlacza plyt QHNM301, QHNM306,

Szczegéiowy opis uszkodzed, ktérych usunigcia dokomali pracownicy Serwisu
ZD jest odnotowany w"Kartach Napraw u Uzytkownikéw", znajdujacych sie w
Serwisie ZD PIAP,

4,2, Analiza uszkodzefr robotéw IRb-60

Ilo4¢é uszkodzei robotéw IRb-60 znacznie zmalala w pordwnaniu z poprzednim
okresem., '

Naleiy zaznaczyé, ze zmalalo réwniez wykorzystanie tych robotéw,

Robot w ZM im. H.Cegielskiego w Bolechowie jest nie wykorzystany w pelnym
zakresie, a drugi jest w trakcie adaptacji do projektowanego stanowiska,
Robot IRb~60 w ZE-M w Blachowni nie byt eksploatowany przez dlugi okres

Zz powodu braku czgeSci zamiennych,

Jedynie robot IRb-60 prod. ASEA byl eksploatowany w ZAP Ostréw Wlkp. planow
Wedtug oswiadczel pracownikéw ZAP robot ulega uszkodzeniu frednio &4 razy do
roku, Najczgsciej uszkodzaja sig silniki i sterowniki. Jeden raz ulegt '
uszkodzeniu pakiet QHNM-304 i pamieé kasetowa,
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Podsumowanie

Roboty IRb-6 cieszg sie dobrg opinig u tych uzytkownikéw, u ktérych zosta-
1y zastosowane do spawania i do obslugi urzadzen technologicznych elimi-
nujac ucigzliwg prace ludzi, takq jak docieranie, szlifowanie, obrdbka
odlewSw oraz polepszajac warunki bhp i zwigkszajqc wydajnosé pracy.

W t}akcie badai eksploatacyjnych stwierdzono duzg wrazliwosé robotéw na
zanieczyszczenia przemysiowe, a w szczegdlnosci na pyly metali oraz
zaklécenia sieciowe.

Oszacowane wartoSci Srednich czasdw miedzy uszkodzeniami dla robotdw
produkcji ASEA i krajowe]j sg pordédwnywalne,

Z anéizy uszkodzei wynika ,2enmczgstotliwoéé ich wystgpowania istotny
wpiyw maja dokTdnoss montaZu robota oraz sposéb jego wiytkowania.
Roboty zmontowane 2z "kitéw" charakteryzujg si¢ wyisza awaryjnodcig o
elementdw mechanicznych niz roboty produkcji ASEA.

W celu poprawy jakoSci robotéw na etapie produkcji technolodzy i kone
struktorzy winni na bieZgco analizowaé " Karty napraw u uzytkownikéw®
robotdw ,prowadzone przez Serwi$ZD-PIAP.W szczegblnosei nalezy dazyé do
ustalenia przyczyn =zbyt siybkiego zuzywania i uszkadzania sie czeéei
mechanicznych robotéw zmontowanych z "kitdw" ,silnikéw elektrycznych
oraz niedostatecznej szezelno®ci szaf ukladéw sterowniczych ,.

W celu stworzenia mozliwofci wuzyskiwania prawdziwych informacji

¢ rzeczywistym czasie pracy robota wydaje sie celowe instalowanie
v ukiadach sterowniczych urzadzeih rejestrujgcych czas pracy robota/np,
zastosowanie integratordw chemicznych /,

A0




	Page 1

