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W listopadzie 1985r. Instytut przesiaz ankielg dotyczgcg zapotrz
bowania na zrobotyzowane gniazda i linie do zgrzewania punktowego.
Ankiete te przestano do 9 fabryk samochodéw w Polsce. Tresé ankiety
i wykaz fabryk w zaXaczeniu.

Na ankiete odpowiedziazy fabryki tj.

- Fabryka Samochoddéw Osobowych - Warszawa
Jelczanskie Zaktady Samochodowe
Sanocka Fabryka Autobuséu.

- Fabryka Samochoddéw Cigzarowych - Starachowice
- Pabryka Samochodéw MaZolitrazowych ~ Bielsko-Biaka

M

Odpowiedzi sg w zaXgczeniu.
Niniejsze sprawozdanie zawiera analize  wynikow tej ankietyzacji.
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4Zamierzenia fabryke.

Pytanie 1 dotycszyXo zamierzeni zak¥adéw dotyczacych wdrozenia
zrobotyzowanej linii technologicznej zgrzewania.
Wszystkie fabryki odpowiedziaXy pozytywnie, ale podano rdézny okres
czasu, w ktérym ten zamiar ma by¢ speiniony. ’
N;jnowoczeéniejsze fabryki majg taki zamiar w blizszym terminje:
FSO w 1. 1987-88, JZS - 1987-1992, FSM - na poczatku lat 1990, ¥SC -
w 1. 1988-90, natomiast SFA moze cos planowaé¢ dopiero po roku 1995.
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3. Oddzielne gniazda zer#ewania.

Pytanie 2 dotyczyto ilosci ‘oddzielnych gniazd zanlanowanych do
-robotyzacji zgrzewania punktowego., '

Wazystkie fabryki i to w niedugim czasie planuja robotyzacje
takich cddzielnych gniazd: FSO w 1987 - 2 szt., a nastepnie 25 szt.,
JZS -~ w 1987 =~ 1 szt., 1988 - 1 szt., 1990 - 2 szt., SFA - w 1988 -

2 szt., w 1989 - 2 szt., 1990 - 2 szt., FSC - wl, 1990-95 - 1 szt.,
FSM - w 1, 1987-88 - 1 gniazdo,

Pytanie 3 dotyczyXo blizszych szczegdidw gniazda zaplanowanego -
do robotyzacji. Odpowiedzi byxy rdine, co wynika z technologii stosow
nej w danej fabryce. -

W FSO obecnie na kazdym takim stanowiskd zgrzewa sie ok. 70 punk
téw 2-4 . zgrzewarkaml o mocy 80 kVA, prace te wykonuae dwéch pracownik
z wydajnoscig 40 - 50 zgrzein/minute., ' :

W JZ5 na.kazdym takim stanowisku zgrzewa. sie ok. 30 - 400 zgrzei
pracg te wykonuje 27 zgrzewarek o mocy 75 kVA obstugiwanych przez
dwéch pracowhikéw' wydajnosé zgrzewania - 40-60 zgrzein/minute.

W FSA na tych stanowiskach pracuje 11 zgrzewarek o mocy 80 kVA
w kazdym gniezdzie pracuge ok. 5 pracownlkow. .

W FSM na linii. nadwozia pracuje 30 zgrzewarek o mocy 80 lub 130
kVA obsiugiwanych przez 10 pracewnikéw wykonuaacych 50-60 zgrzein/minu
t¢; na stanowisku zgrzewania wnek -jest 1 zgrzewarka o mocy 80 kVA
obsluglwana przez 1 pracownlka wykonujacego- 25 - , 90 punktdéw/minute.

We FSC na stanow1sku zgrzewania zbiornika pa11Wa pracujg 3 zgrze=-
varki o mocy 40 i 90 kVaA obszug1Wane przes 6 pracownlkcw, natémiast
na stanowisku .zgrzewania drzwi kabiny pracuae 8 zgrzewarek o mocy
40 kVA obsiugiwanych przez 5 praco&nikéw.
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4., Rozwiazaniaz Zagraniczne.

W FSC i FSM znanych -jest wiele firm samochodoﬁych wyx<onujgcych
zrobotyzowane linie technologicziie zgrzewania. '
W Jzs,.FSC i SFA takie rozwigzanie nie sg zhane.
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5. Finansowanie. ’

Wszystkie fabryki zamierzajg finansowad¢ robotyzacje w ramach
grodkéw wiasnych w ramach postepu technlcznego z za01qgn1q01em kredy
bankowego.

SFA przewiduje, 2e w przypadku otrzymania srodkéw centralnych
zakres robotyzacji mégiby byd -szerszy.

i . ‘e vy v . = zx [T RS S P
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.6, Wnioski

Istnieje zainteresowanie na zrobotyzowane l.nie
technclogiczne zgrzewania we wszystkich fabrykach, ktdre
odpowiedzialy na ankieteg., W odpowiedziéch nie ma nmowy
0 linach ze sterowaniem nadrzednym, ale jak mozna

wnioskowaé z tresei dalszych odpowiedzi realizacja postawio:
nych sobie przez fébryki zadanh moze by¢é tylko poprzez. -
uklad ze sterowaniem nadrzednym,

W o4 zaxladach 1stn1e3e zapotrzebowsnie na 5 gniazd
/1linii/ zgrzewania punktowego, ‘w tym w FSC -~ 2 szt,

w JZS,- SFA i FSM po 1 szt. OdpowiedZ FSO na te samg ankiete
nie’ jest na tyle jednoznaczna aby mozna bylo ocenid
mozliwosé zastosowania sterowanych nadrzednie 11n11 Jub -
gniazd zgrzewanla punktowego w tym- zakladzme.




ZaXgczniki

- aﬁkieta wyszana do fabryk

~ odpowiedzi nadesZane z fabryk

( 5 2aigueclon ~ M /}bm}

S(’Yb na_ lg
shron ¥

r I’b\- SSGC

L .




"" mm"”" PRZEMYSLOWY INSTYTUT AUTOMATYKI '

| POMIAROW ,,MEPA PIAP"
: CIVIERAPIAPR 'oz.222 WARSZAWA Al Jerozolimskie 202

iu\.‘---\ﬂ Pt "Il llll - e, v %

X . % o
D e el ol e S St dind Lo ke vl Rrw Pa bR B s Kat whwn LS laor

! . Centrala’ * . 23-70-81 ’l"" : ’_l'

Telex - 813726 PL ¢
Dyrektor . 23-83-69 .
Z-ca dyr, dfs automatyki 23-85-13 N .

. Z-ca dyr. dls technicznych 23-88-73 L.

: Z-ca dyr. dls ekonomlicznych 23-84-91 . ‘. It 1 -

. .Gléwny kslggowy 4 23-89-58 e i Ll T e

NEP VIII O/M W-wa konto 10811876 .= .

. - L. L _l

i . 3 { -

' Na plsmc; z dnia Nasz data *

¢ ' OAK/I’).{O/SS 85.110'

A ] - ~

Dotyczy: erbO‘ty ZBCji

W zataczeniu przesylamy ankiete dotyczac
zapotrzebowanla nz zrobo’cyzowane gniazda 1 linie
do zgrzewania punkzowego. '

3

- Uprzejnie prosimy o zwrot wypelnloneg
. ankiety lub przeszanie 1nformacal teleksoweJ
w terminie do 1985.12.10. ‘

~

LY -
4 e . YREKTCRA
. ,-ue .—,J'tomaty"('
»/ / /\_/
! &r Litk. f’ccus; Gaigais

1

A0




f

ANEIBTA .- o T
Przemyslowego Instytutu, Au%omatykl i Pomiarow "MDRA~PIAP" ";

e Av - . .
' . ‘,'.'- ' \ oM
— .

dot. zapotrzebowaniag na llnie technologlcznq do zgrzewanla o

obsluglwana przez roboty | - co L 2 ;1‘
Instytut "MERA~PIAP" opracowax 1 moze dogtarczaé roboty IRb-GO-Z
do zgrzéwania punktowego /dane w zalqczenlﬁ

Obecnie planujemy,opracowywanle zastosowan robotow zgrzewa1—=
nicsych Zaréwno w poaedynczych gniazdach Jak¢i w sterowanych nadrag-
dnie linjach technologlcznychc ' ,

. Doswiadczenia zagraniczne wskazuaq, ze sterowane ~nadrzednie
linie technologiczne. z robotami sa standardowym wyposazenlem '
nowoczesnych zgrzewalni w przemyséle ‘samochodowym. Przykladem kra jo-
wym Hakiej linii moze byé zrobotyzowana llnla zgrzewanla nadwozia
samochodu "Polonez" w Fabryce Samochod éw . Osobowych Jw Warszawie.

W celu uzyskania pelnleaszeg -informac ji w zakres1e potrzeb
robohyzacai'technologil zgrzewania punktowego przygotowalismw
. niniejszg ankiete° W przypadku trudnosci w. odpow1ed21 na n1ekt6re
punkiiy anklety 'prosimy Je pomlnqé L ‘-& . TN
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Roboty przemyslowe IRb:

$q przystosowane do ‘truodnych warunkéw pracy

Pracujq cicho, szybko i precyzyjnie

majq nowoczesng konstrukeje zapewniajgcg male koszty obstugi i eksploatacii
sq tatwe do programowania

punkiowego
Przeznaczenie
Roboty przemystowe IRb sq uniwersalnym narzedziem avtomatyzacii przemystowych proceséw produk-
cyinych, a zwlaszczq tych ich elapow, kisre sq. frudne do opanowaniqg przez cztowieka bgdz sq dla

wanych maszyn i vrzqdzen, . .

Roboty IRb mogq byé stosowane zaréwno do obslugi obrabiarek (skrowoiqcych, wiryskarek, pras, ma-
szyn odlewniczych itp.) ick i w chorakierze robotéw technologicznych do samodzielnego wykonywania
prac przy uzyciu narzedzi (spawania tukowego, zgrzewaniq punkiowego, szlifowania, gratowania itp.),

Budowaq i obszar pracy

Robot przemysfowy skfada sie z czgsci' manipulacyjnej, kiéra iest polgczona kablem ze szczelng szafq
sterowniczq. :

Czes¢ manipulacyjna Wyposazona w jednostki napgdowe, z kisrych kazda skiada si¢ z tarczowego
silnika prgdu statego, transformatorg polozeniq katowego (rezolwera) i pradnicy fcchomefrycznei. Uktad
sterowania zawierqa: mikrokomputer, pamigci, wejiciq i wylscia programowane, inferfejs jednostki pa-
migci kasetowej i jednostki sterujgce serwomechanizmami robotq,

6

0Ny I - podstawa
Qf; 2~ korpus
CZE 3~ ramie dolne

4— ramig gérne
5= przegub
6~ szésta of (dlq IRb-60)

Rys. T Ruchy i budowq robota IRb




0 Z ASTOSOWANIE
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PRZEMYSLOWY A ROBOTA

INSTYTUT

AUTOMATYKI ‘

| POMIAROW PRZEMYStOWEGO
MERA-PIAP )

Al. Jerozolimskie 202

T e IRb-607
- DO ZGRZEWANIA
PUNKTOWEGO

Zalety zastosowania robota | Rb-60Z:

opoprawa warunkow bezpieczeristwa przy zgrzewaniu
‘0 poptrawa jakosci zgrzewania
O zwiekszenie wydajnosci

'MERA-PIAP oferuje dostawe robota IRb-60Z lub zrobotyzowanego stanowiska zgrzewalniczego
‘oraz'szeroki asortyment ustugtechnicznych, a-wtym:

o fachowe doradztwo,

O opracowanie projektu zrobotyzowanego stanowiska,

O uczestnictwo w montazu stanowiska,

O uruchomienie zrobotyzowanego stanowiska zgrzewalniczego,

O oprogramowanie robocze stanowiska,

O szkolenie uzytkownika w zakresie programowania i obs}ugl robota |Rb-60Z lub catego

sstanowiska.

'Robot IRb-60Z posiada 5 lub 6 stopni swobody /wg potrzeb uzytkownika/ a jego uktad sterowania
Zzapewnia:
Oszybsza prace w.procesie.zgrzewania /w stosunku do IRb-60/
o elastycznosé robota przy zgrzewaniu t.j. mozliwo$¢ dopasowania sie do niedoktadnosci pofoze-
nia czesci zgrzewnych,
(ozabezpieczenie przed uszkodzeniem i-zapewnienie- mozliwosci-dalszej pracy-robota-bez: koniecz-
nosci ponownej synchronizacji w przypadku przygrzania elektrod.

‘Wyposazenie zrobotyzowanego stanowiska zgrzewalniczego:

O Robot przemystowy IRb-60Z
O Zgrzewarka
O Uktad sterowania zgrzewarka
rGStbr-bbrotowy liib-obrotowo-uthylny"do-mocowania czgsci zgrzewanyth,

16



Zgrzewarka moze by¢ dostarczana w dwéch wersjach /wg potrzeb uzytkownika/: |

O transformator wraz ze szcze kami zamocowany na przegubie robota,
o transformator podwieszony nad robotem, szczeki zgrzewalnicze zamocowane na przegubie robota,

- — 3

~3800

; ~ 4500

1. robot przemystowy IRb-602

2. szafa sterawnicza robota

3. szafa sterownicza zgrzewarki

4. stdt obratowy lub obrotowo—~uchyliny

Organizacja stanowiska zgrzewalniczego z robotem |Rb—602

Informacji technicznych udziela: Eksporter:
Przemystowy Instytut Automatyki METALEXPORT

i Pamiaréw MERA-PIAP ul. Mokotowska 49
Al. Jerozolimskie 202 00-950 Warszawa
02-222 Warszawa Tel, 28-2291

Tel. 23-83-68 Telex: 814241 PL

Telex: 813726 PL

MERA-PIAP, zam. 163/85, nakt 600 egz.




Rys. 2 Wymiary czegéci manipulacyjnej i obszar pracy robota IRb

Robot A B C D E F G ?
IRb-6 1159 670 289 200 1620 1150 414 340°
IRb-60 2288 1280 989 400 2150 1600 0 330°

Uklad kinematyczny robota przeksztalca obrotowy ruch silnikéw na odpowiednie ruchy (rys. 1):
¢-obrét wokét podstawy, @-obrét ramienia dolnego, a-obrét ramienia gérnego, v-skrecanie przegubu,’
t-pochylanie przegubu, z-obrét przegubu (dla IRb—60).

W wersji standardowej roboty IRb majq pieé stopni swobody. Robot IRb—60 na zyczenie wyposaza sie

w szosty stopien swobody w postaci dodatkowej osi na przegubie.

Wyposazenie dodatkowe

@ iednostka pamieci kasetowej

® rozszerzona pamigé programu uzytkownika zwiekszajgca max.
6-krotnie pojemnosé wersji podstawowej

sterowania chwytaka

@ panel testujqey

Jednostka pamieci kasetowej i panel testujgcy mogg byé wyko
rzystywane przy obstudze wielu roboiéw.

naped chwytaka pneumatycznego

instalacja pneumatyczna chwytaka wraz z elektrozaworami do

Jednostka pamieci kasetowej

A8




Programowanie

Ruchy robota programuije sie za pomocq przenoénego panelu do programowania.
Kazde polozenie jest zapamietywane krok po kroku w pamigci. Oprécz polozen
mozna réwniez programowaé instrukcie dotyczqce sterowania chwytaka, wiqcza-
nia i wylgczania wyjéé, sprawdzanio stanu weijéé, czcsow oczekiwania, szukanig,
powtérzen oraz zadawaé predkosé ruchow.

Wersia adaptacyjna robotéw IRb

Robot IRb moze byé wyposazony w rézne rodzaje programéw sterujqcych, kiére
umozliwiajg wykonanie dodatkowych skomplikowanych {unkcji. Niezaleznie od
wersii standardowej roboty IRb mogg byé dostarczane w wetsji adaptacyinei.
Robot adaptacyjny umozliwia zastosowanie nowego typu sferowanlo, w kiérym ruchy robota uvzaleznione
sq od sygnaléw otrzymanych z czujnikow.

Sterowanie odaptacyjne robota zapewnia uzytkownikowi kilka dodatkowych korzysci:

Panel programowania

— nizszq Wymégdnq doktadno$é w czasie programowania,

— mnie] punkiéw wymaganych do opisu zadanig,

—~ brak koniecznosci korygowania programu, przy matych odchylkach w pozycii,

—~ zmniejszenie kosztéw w wyniku uproszczenia wyposazenia stanowiska pracy robota.

Adaptacyiny robot przemystowy jest kolejnym krokiem w rozwoju rcbota standardowego. Robot ten

jest wyposazony w program sterujqcy, kiéry poza standardowymi msirukquml zawiera kilka nowych

funkciji, takich jak:

— Funkcja szukania, kiérej wykonywanie jest mozliwe w przestrzeni dwu lub tréjwymiarowej np. wew-
ngtrz lub na zewngirz narozy.

— Funkcija sterowania predkosciq ruchéw, ktéra umozliwia dopasowanie predkosci do wielkosci nad-
dadkéw materiatu, w zastosowaniach do dogtadzania i szlifowania (rys. 3).

— Funkcja konturowania, ktéra umozliwia dopasowanie drogi ruchu robota do ksztottu obrabianego
przedmiotu (rys.4).

— Automatyczna korekcja programéw.

narzedzie narzgdzie .
~ . v
powierzchnia przed obrébkg powierzchnia przed obrébkg
7 ¢ zaprogramowana powierzchnia po wsiepnie zaprogramowana droga
o brébce F i
Ve obr F(e+) ruchy norzedzia przed obrébkg

jezeli F(E=)>F nastgpuje skory-
gowanie pozycji norzedzia o &—

4 /4 wykrycie odchylenia norzedzia A ﬁ'ﬂ'%%mﬁ fezeli F(E+) <F nastepuje skory-
7477 ’ gowanle pozycji narzedzia o ¢+
[t £
cofnigeie narzedzia na
7771 odleglosé €
narzedzie pracuje ze zmniejszong
/ / / predkoiciq

jezeli F1:F2 korekeja nle nastg-

—— .
Vo<V puje
. po kolejnym wygtadzeniv narze- )
7 / /. dzie pracuje z zalozong predkosciq Rys. 4 Konturowanie
—t—

]
Rys. 3 Sterowanie predkosciq

Wykorzystanie funkciji sterowania predkosciq oraz funkciji sterowania ksztattem toru wymaga zastoso-
wania czuinika, kiéry wykrywa odchylenia obcigzenia i potozenia. Czujnik musi by¢ dobierany w za-
leznosdci od indywidualnego zastosowania.




Robot IRb-60 Z

Robot IRb-60 Z iest wersjg robota IRb-60 Przeznaczonq gléwnie do zgrzewaniq punktowego. W robocie
tym wprowadzono zmiany zaréwno w czegcj manipulacyinej jak i w uktadzie sterowaniq, Czeéé mani-
pulacyjna posiada dodatkowq sz6slq 0§ ,,z”, hamulce dla osi ,v" i, t" oraz sprzegto Przeciqzeniowe
dla osi . W uktadzie sterowania wprowadzone sq zabezpieczeniq przed nastepstwami przygrzania
elzskirod craz funkcja nstop systemu”, kiéra umozliwia dalszq prace (po usuniecia Przyczyny przecig-
zenia) bez koniecznosei jego ponownej synchronizacji.

W celu zabezpizczeniq uktadu sterowania robotg przed elekirycznymi zaktéceniami pochodzqcymi
0d Pracy zgrzewerki zastosowano uktad oddzieleniq galwanicznego wszystkich weijé¢ wyisé robota.

Parameir IRb-6 [ IRb-60
Obzigzenie nominalne (tacznie z masq chwytaka) 6 kg , 60 kg
Maksymalng dlugosé chwyiake z obcigzeniem nomi-
nalnym 200 mm 400 mm
Dokiadnos¢ pozycionowania 40,20 mm , 0,40 mm
Obszar pracy polrz rys. 2.
Predkosci maksymalne: *)
~ obrét woket podsiawy 95°/s 90°/s
= Poziomy ruch ramienia . 0,75 m/s 1,0m/s
= pionowy ruch ramienia 1,1 m/s 1,3m/s
= pochylenie przeguby 115%s 90°%s
— skrecanie przeguby 195°s 150°/s
—~ obrét przegubu - 90°/s
Dopuszeczalna temperatura otoczeniq:
= czqéci manipulacyjnej 5..50°C*")
- szafy sterowniczej 5...40°C
Zasilanie 3 x 3gov +10%

159,
Catkowity pobér mocy max 1,7 kW max 7 kW
Liczba:
~ wejsé vzaleznien 16
~ wyjéé programowanych 14
~ ilodé programéw w pamieci 4
Pojemnosé¢ programuy uzytkownika:
= wersja podstawowa €o najmniej 250 instrukeii
= wersfa rozszerzong
= dla rohotfa standard do max 1500 instrukciji
— dla robota adaptacyjnego do max 750 instrukeji

Maksymalng odlegtosé Pomigdzy szolq sterowniczq
a czgsciq manipulacyjng 15m
Masa czeéei manipulacyjnej ~125 kg . ~750 kg
Masa szafy sterowniczej ~325 kg ~425 kg
Masa panely programowania 4 kg
Dlugoéé kabla panelu programowaniq 6m

*) Przy obclqzeniy przekraczajqeym 30 kg predkose; maksymaolne sq obnizone o 259,
) Temperatura oloczenia ramienia przy chwytaky moze wynosié max 70°C,

Zaslrzega sie mozliwosd zmian konstrukcyjnych,



INFORMACJI TECHNICZNYCH UDZIELA: PRODUCENT KROTKICH SERIi

Przemystowy Instytut Automalyki i Pomiaréw WYKONAN SPECJALNYCH:

MERA-PIAP Przemystowy Instytut Aulomatyki i Pomiaréw

Osérodek Auviomatyki Mechanicznej MERA-PIAP

Al, Jerozolimskie 202 02-222 Warszawa Zaktad Dodwiadezalny

Telefon: 238368 Telex: 813726 pl Al. Jerozolimskie 202 02-222 Warszawa
Telefon: 237616 Telex: 813726 pl

PIAP 154/85 1500
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. d. Jaka aest wymagana wydaJnosc zgrzewania /zgrzeln/mln/"

. "e.,-(' aakl Jes’c czas przeznaczony na ope:cacje poczq,tkowe /puemieszczer

.'_-.f. aakie oprzyrzadowanie wspomaga prace zgrzewania Inp. alety,

' - zgrzewania /np. wymagany -minimalmy lub mals gymalny ouan opurnia b,

L

-.co *1lu, pracownikéw wykonuje, te pracg na stanown.s}{u?

'Czy znane sq Wam rozwiqzania w innych zakladach /takiu na granley/
g ,zroboty zowanych gnlazd 1ub linii zgrvewania punktowego .,blj,zqnych
‘do. planowanch przez Was? W aaklch flrmach'? ' '

| :;.H:a{e fnm 5amochodowych PYOdu_)gc‘{Ch e 'fmtce f‘echnoLoq:czne:J R
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Czy Wasz Zaklad h;a- za'mia:c'wdro.%g ¢, zrobotyzowana linie tcchnologiéﬁitg
zgrzewania punktowego? Jedli tak, to kiedy?

v

Jdakle oddzielne gniazdo lub gniaz'da do 'zgrzéwania punktiowego |
i w, jakich latach? Ile gniazd?
N latach : 8'7 Zﬁztuksl W Latach naéfgpnyc.h okoto 25sz2t.

e
.

P?'osmy o podanle doktadnie jszych danych 0 stanowiskach zgmewanla
przewidzianych do robotyzacjis : o\

a., ile,punktéw zgrzewanla wy konywanych ae.,t obecnie na stdnouisku”
© Srednio 70punktcﬂ A

b ile zgrzewarek i roznych kleszczy pracuae obecnie nﬂ stanowisku"
t . . f

' Jakie sa moce tych zgrzewarek? .o -.
'0d 2-4. moc zqrzcwmrek BOKVA- ‘

T .Sredmo 2 ch [orfacawmkom
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40 50/mln \‘“., ,‘7.": E . _ o ".
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rozny—frudny do- zdef:mowamo wanmeme j
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. uchwyty, szyny itp /‘?
" P-dy éfagonarne lub obrotone aakkqdnecfo ustagle ma oletaLu
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Jelcz, dnia

DOTYCZY: 11obotyzacji.

% oGpowiedzi na YVasze pismo 0al/320/S8E w zataczeniu prze-
Yiamy wypedniong ankiety dotyczacg robotyzacji stanowisk zgrze-
vania punktowego.

in

1. Czy Vasz ZakZad ma zemiar wdrozy<¢ zrobotyzowansz linig techno-
logiczng zgrzewania punktowez? Jedli tak, to kiedy?

Odp. Zemierzany wdrozyd zrobotrzovane gniszzda technologieczne
zgrzewania vuanktovego w latach 1987 - 1992.

2. Jakie oddsielne gniegzdo lub guiazda do zgrzewaaia punktovego

1w jakich latach? Tle gniazd?

Odp. - Guiazdo drzwi lewyeh i wravych - w roku 1987

3,
- Gniazdo scian hocznych - w roku 1988
=~ Gniazdo decian tyluyeh - w roku 1890 .
= Gniazdo Scian przednich - w roku 1990
2. Progimy o pocanie dokadnicisz ch danvech o stanowiskach zgrze-
3 i Jjszye 3 14

wania przewidzianych do robotyzacji:

a., ile punktdw zgrzewania wykonywanyech jest obecnie na stano-
wisku?

b, ile zgrzevwarek i rdinych kleszczy pracuje obecnie na sta—-

nowisku? Jakie su moce tych zgrzewarek?

‘¢, ilu pracownikdw wykonuje t, prac; na stanowisku?

W2ZG Sroda Sl. zam. 504-83. 10 000 szt.
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g, czy istnici., teclhnologiczne ograaiczenia csasouwe W procesie
zgrzevwania /ap. wynagony minimalny lub maiksymalny ezas one=
racji, czgstotliwost zgrzevania/?

Odp. @Gniazdo drzwi lewyell i prawyech w tyvie 136%, 134R -

S 2 —Z 5
- b L

jeka jest wymogana wycojnodd@ zgrmevania J/zarzein/min/?

jaki jest czmas przeznvczmony na operacje deczatkouwe /przemics
czeaie 1 ustawienie wateriaza, przyﬁotouani@ ZEL \Jlnl/

i koucowe Josunigeic zgrzewarki itp./?

R, 4 e o [P . .. . 3 -
Jjakiec onrzyrzatownenie ws:ocadge Jroce zgrnewania /my.
2
?

a stan. wykonuje sig -30/30 zgrzein
- na stan. pracuje 2 zgrzewarki o mocy 75 KVA
- pracg vykonuje 2 pracownikdw

- wydajnodeé =z zgrzewania = 40 + 60 zgrzein/min .

- czas grzeznﬁczon) -n& op. poczatkoﬁe i koiicowe - O, 20~n/h
- opr yrzqdowanle wspomag., .~ p-dy zcrzew. mont, .

’

"= ze wzglgddw prod. istniejg ogranchLnla czasove,
‘ \

Gniazdo $cian tyluych w typie 186n, 13d

- obecnie na stan. vivkonuje sig 100 ‘zgrzein
- na ston, prac. 3 zgrzewarki pocw. o mocy 75 KVa
- pracy .wykonuje 2 prac.

- ﬁyu ajnoddé zgrzewania 40 + 60 zgrzein/nmin
- czas przeznaczony na op., pvoczatkowe i koicowe -~ 0y2C n/
-\0Przy Tz 4&0» nic wspomagojoce -~ p—-Cy zZgrzew, -~ mont.

- ze wzglgdow prod. istniejy ogzranieczeala cu acoxe.

¥ &y

Gniazdo Scian boéznych lewych i pras 3ch w ty uie 1365k, 124l

- obecnie na stan. wykonuje sig 265/297 zgrzein

- na stan. prace 5 zgrzewarek podw. o moecy 78 EVi |
~ praecy vykonuje 2 prac. . )

- wydajnosé zgrzew, -~ 40 =+ . 60 zvrzeln/mln.
- czas przecznaczenia na op. poczatkove i kodcowe - 0,20 n
- oprzyrzadovanie wepomagajuce - p-dy zgrzew,-mond,

- zZe wzglguow nrod, istniejg ogreniczenia czasowe, -
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Gninzco $eian przednich w tynie 106, 1040
\
< ohecnic no stan. wykonuje sig 420 zgraeln
\
- na stan. praecuje vV zgruewarcs poGu., o mocy T8 Ve \
, : \
- prac: WyHoOn,e 4 Trocownikov
. . . . . - . .
~ wylajinose zmgrzewanid = A0 = S0 zgrzezn/mln. ‘
-~ czas przezraczenia na op. oczatkowe i koicowe = 0,25 n/z.
- OPYZyranfoeninls o somapsjace — p-dy Zgrzew. - nout. !
- ze¢ wongladdy prod. igin 1ieja ouraniczenia czagone. !
\
A, Czy zn@e sg wan 10ZWiyganla v innveh zakiacach /takze za fra- \
nicy/ zrovotyz zovanyech gniazd lun 1linii zgr zZew la punhno“e<o
zhlizonyeh .do plunonanycil przez gas? w Jjakiclh flrﬂu‘n. )
v
- . v . \
Odp. - XNie. [
. ‘
£, Jezeli plany waszego Zalkkadu przewidujag robotyzacjg zgrzevania

punlttoneczo,

to czy przeouleﬁzl

a, catkowicie ze sro&kow'wiasnycn

b, ze broahon wkusnjch vyspomag

.

Ce znie ze sro ak

N

wyzac

Gdp, - Przedsig%z1§01e zanierzamy

. techinicznego.

Otrzynujs:
1. Adresat
PT5~2823 a/a.
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ow centralnych.
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anych centralnie
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gcle bgdzie finansowane:

v finansouac w ramach pontapu |
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SANOCKA FABRYKA AUTOBUSOW

ODZNACZONA: ORDEREM SZTANDARU PRACY | KLASY
38-500 SANOK, ul. Lipiaskiego 109

BANK: NBP O. SANOK 37149-26 TELEX Nr 065577 OGOLNOZAKLADOWY
TELEGRAM: POLMO — SANOK Nr 065571—ZAOPATRZEN1EIKOOPERACJA

[ 2R L Exi

02-222 Y _A_R_S

Zgodnie z Waszym pisnmen znak 0AK/320/85 w zaigczeniu
przesyzamy odpowiedzi na Waszg ankiete.
Informujemy,ze w Zaktadzie naszym nie posiadamy robotow
zgrzewalniczych i planujemy ich sukcesywne wdrazanie
do produkcji od roku 1988.Aktualnie pracujemy nad adaptacja
kdnstrukcji poszczegdlnych zespokdéw naszych wyrobow do
zgrzewania z zastosowaniem robotow.
Wielkosé i zakres robotyzacji uzaleznione bedg od mozliwosci
wygospadarowsnia na ten cel Srodkdw i mozliwosci zakupu
odpowiednich robotéw jsﬁ réwniez od pomocy odpowiednich
biur erojektowych i instytutéw w zakresie doboru,aplikacji
i wdrozenia pisrwszych sztuk robotdw w naszym Zakzadzie

e
Liczymy przy tynm réwnies na duig pomoc ze sitrony Vaszego

instytutu, -
Qtrzynmujia
1 x Aclreseat
1 x a/a
Z-ca DY
d.s
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273 L —
. e et { & Wasze pismo z dnia: Znak: Nasz znak P KZ /_,S_‘/f@@: 85.12.
. “ . ’ ": ~~~ Your enquiry, dated ) ce

Reference Qur reference Date:

Sprawa: I‘ObO b"ZXCQl .

Subject:

W odpowiedzi na pismo OAK/320/85
W zatgczeniu przesyiamy wypeiniong ankiete
dotyczgcg zapotrzebowania na zrobotyzowane

gniazda i dhinie do zgrzewania punktowegc.

- Zak. Ankieta

K/0:

TKZ

1..)
' M‘ PREAL "

Py 4§
. . TELEFONY: STARACHOWICE Centrala — 331-333 TELEX 87228 Adres telegr. POLMO ZASTAR

. KONTO w NBP Oddz. STARACHOWICE Nr 515-6-317

MPM Mot. Zam. 5125 « PWHDA/S/Bz GrZGraf, 1283 - 25.3.75 - 25 000
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- W SFA -~ ZakXad Produkcji Przyczep i Naczep istnieje 5 gniazd

o 24— -

canowilednsi nz ovtaniz asnkiet-.
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- de " - g i 1% Y 3 = 3 - e ey v b "~‘“
W latvzch do roku 190% zgitkad aile nlanuie zrohotrzowsn»eh linii
tecinologiconreh zgraoevenia nunktoreso.
Ohacnis zakZad jest w tr-eltcie o9riacowal rozreodu tonstruield

IrITyen 2, 2 skitueslnag wielzot. grodule il owrzveren nle raglifikiyd
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o
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789 0 13860 roku “walifivaowslch» do orr~anizacii zrohoh-roo-

nii srodukcerirycen zurifikowenvyeh Burt 4o wecveticich

W latach 1983-90 nlanuje tle susgcesmwne wiralisnis roblotdw zgr:o
walnicszych de produkeji burt srsyezep i zespoxdw sutdrusdw.
7 roku 1938 - 1 gniazdo bturt przycses, )

1 gniszdo ramek wywietrzsnikdw autobusdw.

7 roku 1939 -

-t
m

[=]

o

azdo burt przyczen,
1 gniazdo klap tagaznikdw autobusdw.

W roku 1990 - 1 gniazdo burt vrazyczep,
1 gniazdo zespoXdw autobusdw - drzwi autobusdw
miejskich.

produkec ji burt przyczep rdéznych typdw,.
Konstrukcja burt jest konstrukcja ZErzewsno - £pswant.

¥ gnigzdach tych precuje 11 zgrzewarek podwieszonych o mocy
80 kXVA gz dwoma rodzajs i kleszecry.
Srednio w jednym gniefdzie sracuie 5 pracomnildw / spawécle,
zgrzevscze, &lusarze/.
Hontas hurt odbyw

g gle w przyrzadech spawslaniczych jezdzacych
no szynach w obwodzie zamknietwym w okreflonym wymuszonym takcl
PraCye. ’ )

W latach 87/88 przewiduje sie zmiang konstrukeji burt na burty
zgrzevane i1 unifikacje burt poszczegdlnych typdw przyczenv.
umozliwil to sultcesywne wprowadzanie robotdw zgrzewalniczych.

W Zek¥adzie Produke ji Avtotusdéw w poczatkowym okreasie planuj
gig robotyzacje zgrzewania ramek wywietrznikdw, klap bagasnikdw
i drzwi sutobusdw miejskich.

Obecnie w gniazdach tych pracuje 4 zgrzewarki o mocy 75 kVA.
2z jednym rodzajem kleszczy.

Zgrzewenie odbywa sie w przyrzsdach stac jonarnych.
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1.Czy_wWasz Zakiad ma_zamiar wdrczyC zrobotyzowang linie technologiczng-—
zgraewania ounktcwcgoo Jegli tak. o kiedv?

Mamy zamizr wdrozyé 1 zrototyzowana linie produkeii zbicrnikdw palis
wyposazong w 1 robot zgrzewzaliniczv, 1 rotet - manipu o}
+ 1utowania miekkiszgo.

Realizacija tTego Tematu vrzewidziena Jjest w latach 1S88-1S<C.
cgkie oddzielne gniazdo 1ub gniazda do zgrzewania p n{tcwcFo1 w Jakicn

" . S D T — e e Gt VRS s W D B o G W T e e Y i S ap s et e et -—...————-—_.—-..—_.-—_-——_— B G PR ey n A o o = o

-}
<

-——_—-—————_—_.-——._————

Przew;c*newv w latach 13%0-G5 zrobotyzowanie - rniazda Zgrzewani

punitowego drzwi kabinwy,

3.Eggg&gi_g_ggganle_dohigcg_e_szv h danych o stanowiskach zgrzswania

a/.ile punktdw z"rzewanla wykonywanvcia Jjest cbecnie na stanowisku?
- zbiornik paliwa o
ilo$¢ punktdéw zgrzewczych - 70
.d%. zgrzeiny liniowe] = 27C0-mm
. . d*. szwéw lutowniczych -1142
- drzwi kabiny : -
ilosé punktow zgrzowczvch - 446 -
b/.ile zgrzewanek i roznych kleszczv pracuje obecnle na stanowisku?
Jakie sa moce tvch zgrzewarek° .
- zbiornik pal;wa
2 zgrzewarki punktowe ~ moc 40 kVA
1 zgrzewarka liniowa - moc 380kVAa
. -drzwi kabiny : " :
- 8 zgrzewarek podwieszonych - moc L0 VA
¢/.ilu pracownikdéw wvkonuje te prace na stanowisku?,
-~ zbiomik paliwa - 5 pracownikdw ’ )
~ drzwi kabiny - 5 pracownikdw ' .
d/.jaka jest wymagana wydajnos$é zgrzewania igrzein / min?
zbiornik paliwa - &0 000 szt/rok
drzwi kabiny - 60 000 szt/rok
e/.jeki jest czas przeznaczony na operacje pqczatkowe/nrzeniesienie

-~



-2

i ustawienie materiatu, przygotowanie zgrzewarki/ i kolcowe -»--
/osuniecie zgrzewarki itp./ ? '

£/ jakie oprzyr&qdowanle wspoma ga prace zgrzewania /np.palety, uchwyt
szyny 1tip. / :
- griazdo drzwi - zgrzewarki podwieszone przy uzysiu odciaznikdw
na przesuwniczkach o ruchu krzyzowym. Elementy drzwi ustawione
w przyr;gdaéh. Czesci do zgrzcewania podawane na stanowiska w
paletach. Transport miedzystanowiskowy reczny.

- gniazdo zbiornikdw paliwa - zgrzewenie reczne bez pprzyrzagdowani
Transport miedzystanowiskowy - transporter podwieszony Zaricuchow
zamkniety. Od transportera do maszyny podawanie reczne. -
Zgrzewarki punktowe i liniowe - stacjonarne.

g/ czy istniejq technologiczne ogranoczenié czasowe W procesie
. zgrzewania / wymegany minimalny lub maksymalny czas operacai
czqstotllwosé zgrzewania/ -

- gnlazdo zbiornikdéw - takt linii 3 minuty na zbiornik
< - praca na 2 zmlany

- gniazdo drzwi - 60 000 drzwi/rok
'~ praca na 2 zmiany.

4, Czy znane sa Wam rozwiazania w innych zak¥adach./tskZe za granica/

zrobotvzowanych gniazd lub linii zgrzewania punktowego zbliZonvch
do‘planowanych przez Was 7?7 VW Jjakich firmach ?

Nie sg nam znane

5. Jezeli plany Waszego Zaktadu przewidajg robotyzacje zgrzewania
~punktowego to czv przedsiewziecieabedzie finansowvane:

a. catkowicie ze Srodkdéw Wlasnych
b. ze érodkéw wiasnych wspomaganych centralnie
c. wylgcznie ze Srodkdéw witasnych.

Realizacja ze Srodkdw wiasnych il LTITETTsT e

Osoba wypeiniajgca ankiete

inz, Zdzisiaw Raaca
FSC

27-202 Starachowice : ' -
ul. 1 Maja 12 Dziat TKN tel.wewn.774 32
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ProemysZowy Instytut Automatyki i Pomiardw PRZEDSIEBIORSTWO PANSTWOWE

ZAKEAD NR 1
" MERA-PTAPY 43-301 BIELSKO-BIALA
. UL. R. LUK B
Oérodek Automatyzacji Komplelksowe] - ‘ UKSEMBURG 51
i Systemdw erf‘rowych .

<_.1W Jer?(uol"ms.cln 202 r11’02—2k22 TARS ZAVA B -

asz zna asz zZnak: 1atg, dnta
e 001 /9%F /65 G 1985.12.12.
Dotyeay: ani iety n/t robotyzacji.

W zaXgczeniu przesytamy odpowiedzi na pytania Waszej rankiety
dotyczace] zapot'rzebowania na linie technologiczng do zgrze—
wania obstugiwang przez roboty.

C W celu uzyskania innych potrzebnych informacji prosi-

nmy kontaktowaé si¢ 2z ob.Cz,Fajferem,Dzial Gx,.Technologa

t910320"'21 °

chneloga

’ X 2y FSiM
/o i
1 x TT FSM in. Lzon Smn‘owski
1x a/a .

op 7 oNE =

o,
ol 2 4;/29

Telefon: 321-00 Telex: 035249 035251a
035250 035251b
035283 035251c

MPM FSM Polmo 04/84. Zam. 7223 - WA-Bz

ZGT-:! 2303 1981 50 000

Konto bankowe: NBP Il OM Bielsko-Biala nr 7025-606




Cdpowiedzi na pytenie ankieby.

Ad 1, Z-d => 1 TSIl na zemier uruchomié autonatyczna,zrobotyzowans

1liniz Z-rzevania punkitowego na nac

zotku lat 90-tych przy

-

greriuslinym uruchamianiu produkeji nowegn typu samochodu.

ad 2, TyvaZaez »rdt 1 zaznajomienia sig¢ zZe specyiika D

racy robotdw

ploruieny uruchomié jedno stamowislo do zgrzewania vmek

tylnreh-urachonienie w latach 1987-88.
Ad 3. !
! 1 o
! Zinia nadwozia ! stenow.do zgrzew.wngk
— e : =2 i
a nkoZo 800 ! 19 % 10 -
S S . - y
et 33 zzt.mgrzewarels, 15 par/%ypéw[ 1 zgrzewarka,moc- 80 kVA
* kXleszesy,moc—80 1 130 kVA 1 1 szt.kleszeay
+ J32 == —
c 1 10 ! 1
1 e e -
& - __3c ok.50-60 pktov/hln, 1 0k.25-30 pkiéw/min
e 1 ozecnie nadwozie przemiesz cvani mocowanie detali 0,5 min
1 Jjest przenosnlklem-ruchem ciagt w przyrzadzie g
1 Zyo n/ 1,4 m/bﬁn/,zgrzewanle od-! podjecie kleszeczy 0,06 min
{ bywa sie na ruchomym nadwoziu. } odsuniecie " 0,05. *®
1 Czas podjecia kleszczy-0,06mind
1 " odsunigcia " 0,05 " !
. ? ——— —.'L
Cf T 1 Hezawezie nrzesuwane jest pa S 7Y Detale wchodzgce w skad zes
o 1 nach na wdzkach montaZowych. ° podu ustawiane sg w naletach
1-Cc Zgrz anego wstepnie nadwozia; obok stanowiska.Do mocowania
, GokZeoda sie na linii tylko 4 | detali sduzy pneumatycany pray
) , elsmenty. , Trzad mocujqc¥a1 lewy,1 prawy.
(~Jiexidére elementy zgrzewa sig | Zgrzany zespoZ wyjmuje sig
, Drzy pomocy kilku rgeznie za- | 2z przyrzadu rgcznie.
, ¥Zzdanych ustalaczy. )
T u_zyszj'osc:_ przevidgvana jes} -
! 1inia o skokowym przesuwie nad-
! wozi miedzy stanowiskami., !
' ' —
g , Ogreniczenie pody&towane okre-, tylko max,czas wykonania 2 szt
, Siong rrzepustowoscig linii- | vmek/orawe i lewa/ -
, mex.czas wykenania operacji na, ok.1,5 - 1,8 min.
. Jjednym stanowisku—ok.2 min., |
Ad 4. FSC /olonez/,FIAT,SKODA i inne.
Ad 5, Pinensowanie ze $rodkdéw wiasnych,wspomaganych centralnie/szcze-

a nadwozia/e

o o Pechnologa
L FSM
T

gdélnie w przypadiu linii zgrzew
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