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Praca nad urzadzeniem diagnostycznym jest realizowana

w temacie RP-58.3 CPBR 7.1. Jest ona formg kontynuacji
tematu pt. "Tester uruchomieniowy dla pakietéw ukzadu
sterowania robotéw przemyslowych IRp-6/60" /USRP/
wykonywanego w ramach zlecenia RP-58.2. Kontynuacja
wynika z przeznaczenia obu ww. urzadzen, I tak:

tester uruchomieniowy jest przeznaczony do testowania

i uruchamiania pakietéw USRP na etapie ich produkcji,
natomiast urzadzenie diagnostyczne ma mozliwo$¢ wykrycia
i lokalizacje ewentualnej usterki USRP powstaie] podczas
normalnej eksploatacji robota przez uzytkownika. Jak
wynika z powyzszego celu pracy, urzadzenie diagnostyczne
bedzie moglo by¢ wykorzystane zaréwno w celach naprawczych
jak i okresowych kontroli poprawnosci dziatania USRP,

Diagnostyka stanowi podgrupe dziaian - objetych ogdlnym
postepowaniem zwanym testowaniem - po wykryciu biedu za—
zaistniatego w czasie eksploatacji systemu. Dziatania te,
to przede wszystkim lokalizacja usterki. Natomiast
przyczyny usterki nie zawsze beda mogly by¢ okresélone

u uzytkownika.

Ze wzgledu na fakt, ze w czasie opracowywania i konstru=~
owania USRP konstruktorzy nie zawsze brali pod uwage
uproszczenie testowania lub w ogéle zapewnienie testowal-
nosci poszczegélnych podzespotéw USRP, przyjeto, ze
testowanie bedzie miato charakter funkcjonalny. Stad
wynika silne ogramitzenie na poziom rozdzielczosci
diagnostycznej, ktéra wskutek zastosowania testowania
behawiorystycznego musi byé zawezona do lokalizacji bXedéw
z doktadnoécia do duzych zespoiéw funkcjonalnych badanych
podzespotéw. Przedstawiona obiektywna utomnos$¢ urzadzen
testujacych zmusza autoréw opracowania urzadzenia
diagnostycznego do propagowania wéréd konstruktordw
podzespotéw systemébw cyfrowych tendencji do zwigkszania
testowalnoéci tych podzespoléw na etapie ich tworzenia.
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W pracy Benne¢sa "Design of testable logic circuits"[5]
podano zbidér zalecen dla konstruktordéw projektujacych
ukzady tatwo-testowalne:

1. Nalezy dazy¢ do maksymalizacji sterowalnosci i
obserwowalnosci szczegdblnie newralgicznych punktéw
uktadu /wejécia zegarowe, zerujace, adresowanie
multiplexeréw, ENABLE/HOLD mikroprocesoréw itp./,

2. nalezy unika¢ nadmiarowno$ci ukiedowej przy realizacji
funkeji uzytkowych,

3. nalezy lokowac¢ ukZady analogowe i cyfrowe na
oddzielnych pakietach,

4. nalezy wykorzystac kazda mozliwo$é podziaku ukiadu na
mniejsze fragmenty, dzieki czemu upraszcza sig¢ problem
wyznaczania testoéw,

5. nalezy unika¢ ukadéw asynchronicznych,

6. jest wskazane zapewnienie latwej inicjalizacji
uktaddéw pamietagdcych,

7. Jjest wskazane zapewnianie mozliwo$ci rozwierania
linii sprzgezen zwrotnych,

8. nalezy unikaé stosowania uktadéw monostabilnych,

9. nalezy unika¢ elementéw specjalnie dostnrajanych
do swego otoczenia,

10. programy testujace nie powinny zalezel od pamigci
ROM,

Na wniosek pracowni d/e urzadzen testowania i diagnostyki
USRP uwzgledniono niektére z powy2szych uwag przy konstru=~
owaniu pakietu MZ-70, dzigeki czemu rozdzieleczo$¢ diagno-~
styczng rozszerzono z oceny wyjsciowych gygnatéw analogowych
tego pakietu, do oceny takze wewngtrznych sygnatéw cyfrowych
sterujgcych przetwornikami C/A pakietu. Wprowadzone zmiany

z powodzeniem wykorzystano przy budowie testera uruchomie-
niowego dla pakietéw USRP,pomimo tego, ze byly to jedynie
dziatania wstepne dla zapewnienia testowalnodci pakietu.

W omawianym przykadzie zwigkszenie sterowslnosci i
obserwowalnos$ci osiggnieto giéwnie poprzez:
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i/ wprowadzenie zewngtrznego sterowania umozliwiajgcego
pracg krokowa zespolu generujacego dwa przebiegi
sinusoidalne przesunigte wzgledem siebie o 90°

ii/ wprowadzenie zewngtrznego inicjalizowania pracy
Ww,., zespodu, .

iii/ wyprowadzenie na zewnatrz pakietu sygnaiu cyfrowego
sterujacego przetwornikiem C/A ww. zespoiu.

getodyka lokalizacii ustersk

Cecha urzadzenia diagnostycznego jest to, Ze pracuje ono
przy wytaczeniu USRP z eksploatacji. W czasie diagnostyki
ukiadu kolejno sprawdzane beda /rys.i/:

i/  zgodnoé¢ napieé, z wartodéciami okreslonymi w dokumenta-
cji,na wszystkich liniach magistrali sgstemu,
ii/ drozno$é tordw przesytowych magistrali /linie adresowe,
linie danych, linie sterujagce, linie pozastandardowe/,
iii/ komunikacja mikroprocesora z pakietami USRP,
iv/ poprawno$¢ dzialtania poszczegb6lnych pakietéw ukiadu
aw tym:
1/ pakietu mikroprocesora
2/ pakietdw przechowujacych progranm
3/ pakietéw WE/WY
4/ pakietéw realizujacych funkcje specjalne.

Z istoty diagnostyki wynika, ze lokalizowane beda zardwno
uszkodzenia trwale jak i przemijajace, z tym, Zze okre8lenie
2rédel uszkodzen przemijajacych mozliwe bedzie podczas
przeprowadzania badah peinych tj. badan funkcjonalnych w
obecnos$ci zagrozen typu: podwyZzszona wilgotnoéc, temperatura
o warto$ci réznej od dopuszczalnej, zmienione wartosci
napigeé zasilajacych itp., natomiast uszkodzenia trwale
spowoduja skierowanie uszkodzonego podzespoiu /pakie tu/ na
stanowisko testera uruchomieniowego. '

Warunkiem koniecznym do rozpoczg¢cia diagnostyki jest
reczne sprawdzenie szafy sterowniczej. Taka metoda testo-
wania jest skutkiem niezapewnienia testowalnosci tego
podzespotu. /Podczas opracowywania urzadzenia diagnostycz-
nego ppzewiduje sig przeprowadzenie prac rmajacych na celu
zwiekszenie obserwowalnosci linii sygnatowych szafy

sterowniczej/. ’ 6



Jak wynika z powyzszych rozwazan, celem stosowania urzgdzenia
diagnostycznego begdzie zminimalizowanie czasu przestoju
robota poprzez usunigcie i wymiang uszkodzonego, zlokalizo-
wanego podzespoiu z pominigciem préby naprawy tego

podzespoiu u uzytkownika.

P T T}
Do omoSS DD moEs

Technika testowania obejmuje:

i/ tworzenie testu
ii/ interpretacj¢ wyniku testu.

Tworzenie testu bazuje na jednym z ponizszych sposobdw
testowania:

i/ testowanie gruntowne
ii/ testowania przypadkowe
iii/ testowanie systematyczne

ad.i/ testowanie gruntowne wymaga sekwencji uwzgledniajace]
wszystkie mozliwe przypadki sterowania wejsciem ukiadu,

ad.ii/ przy testowaniu przypadkowym sekwencja jest generowana
losowo, natomiast,

ad.iii/ przy testowaniu systematycznym sakwencja jest
wyznaczana na podstawie analizy funkcji badanego
ukZadu.

Przy budowie urzgdzenia diagnostycznego zamierza sig stosowal
- tak jak i podczas opracowywania testera - testowanie
systematyczne. Decyzja ta wynika stad, ze w USRP wystegpuje
ograniczony zbiér sterowan, scisle okreslony dla wybranej

AR Y Py robota. Ograniczajac rozumowanie przykiadowo do
testowania dekoderéw adreséw pakietéw USRP mozna stwierdzic,
?e opracowany dla nich test bedzie zawierat zbiér adreséw
okresélonych jako mozliwe do wygenerowania w danym USRP w
przeciwienstwie do pelnego zbioru odpowiadajacego kombinacji
liczby bétéw adresu, jak to ma miejsce przy testowaniu
gruntownym. /W omawianym USRP liczno$¢ peinego zbioru
wspbirzednych wektora sterowart dla ukiadéw WE/WY wynosi 216,
natomiast zbidr testu systematycznego jest okoio 1000 razy

T

mniej liczny/.



Interpretacja wyniku ~ bedaca druga faza techniki testowae
nlaVnajogélnieJ ujmujgc pordwnanie otrzymanego wyniku z
wzorcem,., Mozna przy tym stosowac:

i/ bezposrednie poréwnanie wyjs$¢ badanego uktadu z wzorcenm
/np. dwa jednakowe ukiady pobudzane réwnoczesnie,ktérych
wyjscia sa poréwnywane dynamicznie lub chwilowe stany
sygnatow testowanego ukiadu sa pordéwnywane z wzorcowymi -~
pobieranymi z pamigci urzedzenia diagnostycznego/ oraz

ii/ pordwnywanie wynikéw po ich przetworzeniu poprzez
kompresje danych.

O ile pierwsza metoda jest oczywista, o tyle druga wymaga
komentarza:

Kompresje danych mozna uzyska¢ skracajac sekwencje sygnaiéw
w punkcie testowania poprzez:

i/  zliczanie liczby zboczy sygnaiu tj. liczby przejéc
z O na 1

ii/ zliczanie liczby stanéw 1 logicznej,

iii/ wyznaczenie sygnatury ukiadu stosujgc metode analizy
sygnatur.

Przewiduje sie, Ze ta ostatnia metoda zostanie zastosowana
w urzgdzeniu diagnostycznym. Ponizej oméwiono istote metody
kompresji danych umozliwiajgcej otrzymanie sygnatury.

4,1. Anallza sygnatur

S oy v i - e - -~ o on v o

Do kompresji danych jest stosowany rejestr liniowy
/bLinear Feedback Shift Register ~ LFSR/ /rys.2/. Rejestr
ten stanowi szeregowe poigczenie przerzutnikéw, ktérych
wybrane wyjscia poddane operacji modulo 2 wraz z sygnalem
badanym sa podawane na wejécie pierwszego przerzutnika,.
Rejestr rozpoczyna pracg przy ustalonych warunkach poczge
tkowych od wczytania pierwszego bitu danych, a koficzy na
wczytaniu ostatniego bitu sekwencji danych. Stan rejestru
po zakonczeniu wczytywania stanowi t.zw. sygnature,
charakteryzujacg postaC wprowadzenej sekwencji binarnej.
Taki sposdéb kompresji danych polega na dzieleniu wielomia-
néw binarnych i zapamietywaniu residuum /pozostaioéci/"

z tego dzielenia.,
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Wielomian wejséciowy /dzielna/, to sekwencja poddana
obserwacji, natomiast wielomian binarny stanowigcy
dzielnik jest realizowany poprzez odpowiednie hardware’owe
uformowanie t.zw. wielomianucharakterystycznego rejestru
liniowego. RéZne warianty tego wielomianu uzyskuje sie
poprzez wybér wyj$c przerzutnikéw LFSR traktowanych jako
sygnaty sprzgzenia zwrotnego.

Problem wyboru wiadciowego ukiadu sprzezenia zwrotnego

nie jest jednoznacznie rozwigzany. Jego struktura musi
zostaé¢ okreélona na podstawie znajomo$ci typéw przeklamah
wys tepujacych w badanych sekwencjach binarnych.Zagadnienie,
to stanowi element przyszlej pracy naukowo-badawczej nad
urzgdzeniem diagnostycznym,

Wykorzystanie analizy sygnatur polega na poréwnaniu
sygnatany otrzymanej w wyniku obserwacji z sygnaturg
wzorcowa ~ stata dla okreslonych warunkéw pomiaru w
uktadzie sprawnym. Pordwnanie to jest podstawg do stwier-
dzenia poprawnosci przebiegéw w badanym punkcie, t.zw.
punkcie testowym USRP.

o o =L TS v oo rw Boe on s afw s vn Bon Tw M Gem S e mie Sem e wwe A e Do Ut S S e wwr g T Sus Gl o S o oy o me o T o

5. Zaiozenia_ogdélne_przy budowie urzadzenia’diagpnostycznego
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Dotychczasowe rozwazania umozliwiaja sformuiowanie nastgpu-

jacych zatozen ogélnych na urzadzenie diagnostyczne

1.
2.

3.

4,

Urzadzenie diagnostyczne powinno by¢ przenosne.

Konstrukcja UD powinna umozliwiac¢ jego wlaczanie
w system USRP.

Elektroniczna czeét urzadzenia bedzie zbudowana w

standardzie odpowfadajacym systemowi INTELDIGIT-PROWAY
. \ s

tj. tym samym ¢p USRP, (N O FMY)DSV)(Q)

UD bedzie komunikowaio sie z USRP przy pomocy komputera
IBM PC XT lub kompatybilnego z ninm. (mfsd'o\ ?mwongv)

UD musi umozliwiaé pelng obserwowalno$é i sterowalno$c
USRP od strony magistrali systemowej.

Przewiduje sie wykonanie odpowiedniego interfejsu dla
zXacz obiek towych dla tych przypadkéw diagnostyki, przy
ktérych zachodzi konieczno$¢ roziaczenia USRP z
urzadzeniami wyjsciowymi. S?



7. Technika testowania stosowana w czasie diagnostyki
bedzie bazowa¢ na testowaniu systematycznym oraz na
analizie sygnatur. '

8. Przewiduje sie mozliwoéC stosowania UD do okresowej
kontroli USRP,

Powyzsze zalozenia bgda stanowily baze dla projektowania
podzespoiéw UD,

6. Wymagania sSrodowiskowo-uzytkowe.

b= et g S T T
-2 1t - -2 E A - - R 2% -2

6.1. Odpornoé¢ na_temperature i wilgotno$¢ wzgledna

D G AP G A A G A D Y D Iy @ by W dn o ow LE X E XL E L2 F E X 2 F 2 2 2 E X -2 X 2

UD powinno by¢ zdolne do pracy w warunkach temperatury i
wilgotnoéci wzglednej:

temperatura: +15% - +40°% BK%(B%)
wilgotno$é wzgledna: 5% - 85% '

UD powinno byé wytrzymale na transport i przechowywanie

w temperaturze i wilgotno$ci wzglednej:

temperatura: -25% - +70% AKY ,
wilgotnoéé wzgledna: 5% - 100% z kondensacja.(fm&imw)-

95% m 4o°C kams‘,ov’t 2K%
n

T R e R R N e e ad

IP 40 wg. PN-79/E-08105,

7. Przewidywane wazniejsze prace_ naukowo-badawcze

(-2 F F-3 -2 -E=2-2-F-0 %S F--$-R-2-% SSEESREaREsEIERs=E:
Prace naukowo-badawcze przebiegac bedg w nastepujacych
kierunkach:

- Badanie mozliwo$ci i drég uzyslenia zatozonych funkcji
ze szczegdlnym uwzglednieniem analizy dziaiania i kons
analizatora sygnatur.

~ Opracowanie testdéw oraz oprogramowania realizujacego
te testy w UD,

uD,
trukcji

AO



8.

Analiza_potrzeb_rynku wewnetrznego

AT T PR ATAL AR ALY S H N 1Y
Biorac pod uwage zastosowanie UD /naprawy i konserwacje/
oraz wielkos$c produkcji USRP ocenia sig¢, Zze zostanie
wyprodukowanych okoto 5 sztuk w wersji prototypowej.
Zapotrzebowanie na UD produkowane seryjnie zostanie
oszacowane w latach 1990-1991, po rozpoczeciu seryjnej
produkcji robotéw IRp~6/60.

- o e T Py o Ty T e Tt wmt pm ws — de Ew o e T e e mm o S Wk mm T mm e T o e S e 2w
-3 453 -2 -F-3-S X455 23R RoF R R 2 Sk

Na obecnym poziomie rozwoju testowania na swiecie maio
sensowne jest prezentowanie przykladowych rozwigzan
urzadzen testujacych, natomiast istotne jest poznanie
i uwzglednienie stosowanych obecnie procedur testowania,
ktére sa podstawa do opracowania urzadzenia diagnostycz-
nego. Procedury te, w przypadku opracowywania UD, dotyczyd
beda uszkodzen na poziomie systemu cyfrowego, ktére
okresla sig¢ mianem bteddw operacyjnych.

W zaleznodci od przyjetych kryteriéw biedy operacyjne
moZzna podzielic¢ na:
i/ katastroficzne i drugorzedne
ii/ trwale i przemijajace
iii/ pojedyncze i wielokrotne.
Ponizej zostana omdwione procedury postgpowania W
przypadku pojawienia sig bZedu:

9.1. Reagowanie na bledy

W zaleznos$ci od sposobu zareagowania systemu cyfrowego
na pojawiajgacy eie biad mozna rozréznic:

i/ ignorowanie biedu

ii/ okresowa konserwacje systemu
iii/ neutralizacje biedodw

iv/ telerowanie bxedu.

Przy ignorowaniu bledu moze on zosta¢ wykryty dopiero na
poziomie programéw uzytkowych i systemowych, do ktérych4L{
przenika. Jest to procedura wynikajaca z braku postgpowania
zapewniajacego ciagtos$é pracy systemu. Natomiast pozostale

pnrocedury umozliwiajgce wczesniejsze wykrycie biedu zostana
omdwione oddzielnie.



9.1.1.

901.2.

Okresowa konserwacja systemu.

OKS mieéci sie w zakresie zastpsowan urzgkenia diagnosty=~
cznego. Biedy trwale mozliwe sa do wyeliminowania w
czasie konserwacji, natomiast pomigdzy okresami konser-
wacji zachodzi ignorowanie biedu.

W czasie OKS rozrézniamy postgpowanie

i/ detekcyjne

ii/ diagnostyczne,

Postepowanie detekcyjne ma umozliwié stwierdzenie
poprawnoéci dziatania ukladu, natomiast diagnostyczne -
~>lokalizowanie usterki. Detekcja i diagnoza bedg
bagzowaé na wybranej technice testowania oméwionej w
rozdziale 4.

Istnieja trzy'podstawowe rodzaje procedur testowania
systeméw cyfrowych:

i/ procedura "malego startu’
ii/ procedura “"wielu watkéw"
iii/ procedura "duzego startu”

x/ testowanie rozpoczyna sig@ od néajmnaisjsze] czesci
systemu, a nastegpnie obgszar testowania stopniowo
rozezerza sie, az do detekcji bkedu, w wyniku
ktérej podejmuje sig czynnosci naprawcze,

xx/ testowanie nie jest przerywane po wykryciu biZedu.
Informacje o kolejnych bkedach sa zapamigtywane,

xxx/ testuje sig kolejno duze zespoly sprzetu testami
detekcyjnymi, a nastepnie wykonuje diagnostyke
dla tych zespoéw.

Przy zastosowaniu UD stosowane beda pierwsze duie

procedury.

Neutralizacja bZedow.

Neutralizacja biedéw jest cecha uktadéw samokontroluja-~
cych sie, tj. umozliwiajacych detekcje, diagnoze i prébe
autopoprawy urzadzenia.

zdolnoéé uktadu do samokontroli wynika z:

- struktury uktadu okreslajgce] jego obserwowalnosc,

- zdolnoséi zastosowanego kodu do wykrywania biedéw.

A2,
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Ogélnie méwigc, w przypadku pojawienia si¢ bledu

nalezy zapewnié¢ przy pomocy kodu zdolnoéé wytwarzania
siéw t.zw. nielodowych t.j. sidéw spoza zbioru wystepu-
jacych w ukladzie sprawnym oraz umozliwi¢ detekcje

tego stagu.

Szczegbdiowe informacje dotyczace koddéw wykrywajgcych i
korygujacych bledy mozna znalez¢ w literaturze [2].
Temat ten nie bedzie obecnie rozwijany.

Postegpowanie po wykryciu biedu zalezy od oprogramowania
systemu bgdz jego sprzetu.

9.1.3. Tolerowanie bledéw.

Systemy tolerujace bledy reaguja na biedy w taki sposéb,

2e z punktu widzenia uzytkownika sa one niezauwazane.

Mozliwe to jest dzigki zastosowaniu:

i/ redundancji oprogramowania

ii/ redundancji czasowej

iii/ redundancji sprzetowej.

W redundancji sprzetowej wyrodzniamy:

-~ statyczng

- dynamiczna

- hybrydowag

~ z %agodng degradacja /np. uszkodzony kooprocesor -
przejs$cie na procesor przy odpowiednim oprogramowaniu/.

9,.,2. Egdsumowanie

Jakkolwiek procedury neutralizacji i tolerowania bXedéw
nie zostaly zastosowane w USRP, to jednak przy opracowy-
waniu UD moga one zostaC z powodzeniem wykorzystane.
Wynika to z filozofii postepowania przy projektowaniu UD
polegajacej na tym, aby USRP wraz z UD utworzyi redunda-
ntny USRP, w ktérym dzieki nadmiarowosci programowej,
sprzetowej i czasowej zostanie osiggniety cel, ktérym
jest tatwosé i szybkos$C detekcji oraz diagnostyki
kontrolowanego USRP.

tatwo dostrzec, %ze w wyniku przedstawionego spopsobu
podejsécia do projektowania UD, otrzyma sig¢ wytyczne do =~
majgeego byc opracowywanym w przysziosci - ukiadu
autodiagnostyki USRP, Temat ten jest tematem wyprzedzajacym

w CPBR 7.1.
A%
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Rozeznanie patentowe zostanie przeprowadzone dwufazowo.
Faza pierwsza t.,j. analiza stanu techniki majaca na celu
poréwnanie rozwigzarn technicznych zastosowanych w UD z
podobnymi rozwigzaniami stosowanymi przez rézne firmy,
zogstanie przeprowadzona W etapie pracy p.t. “"Wykonanie
modelu uzytkowego UD",

Faza druga t.j. badanie czystosci patentowej zostanie
przeprowadzona w etapie pracy "Wykonanie prototypu UD",
Ponadto przewiduje sig¢ dokonanie zgioszen patentowych
niektérych podzespoléw urzgdzenia diagnostycznego.

11. gggélgraca z_zagranic

oo b o S P e o s A ok T e
- -2 B2 -R 5§

Przy realizacji wyzej wymienionego tematu nie bedzie

-

<konieczne zakupowanie licencji, patentdw czy tez wzordw
uzytkowych. Wynika to przede wszystkim z mozliwosci
wykonania UD w oparciu o krajowe podzespoly. Dopuszcza

sig stosowanie pewnych elementéw elektronicznych produkcji
KK i KS.

e T et T T et et T I I r T rer rrmreerere
i f Ry R i~ R AR F- RS-

12. Prognoza_dotyczaca kaonania prototypu

Przewiduje sig¢, Ze prototyp UD zostanie wykonanie w PIAP DW,
UD bedzie wykonywane w formie pakietéw w standardzie
INTELDIGIT-PROWAY /okoio trzy pakiety/ oraz w wersji
niestandardowej, dla ziacz obiektowych USRP,

13. Analiza_kosztédw_oraz_ harmonogram_prac_nad_urzadzeniem

T N S R R s S T S N s S N o R R NSNS S S sSn o=
Analiza kosztéw i harmonogram prac nad urzadzeniem
diagnostycznym zostaly szczegdiowo opracowane podczas
przygotowywania zatozen do CPBR 7.1, Koszty i harmonggram
prac sg nastepujace:

2



Zadanie 2.1 /etap 1 zlecenia RP~58.3/, termin wykonania
88,06.30 "Zatozenia techniczno-ekonomiczne i prace studialne
dla urzadzenia serwisowo-diagnostycznego dla ukadéw
sterowania robotéw przemysiowych IRp-6/60".

RKeszt zadania 2.1: 4.026.266,~z%.

Zadanie 4.1 /etap 2 zlecenia RP-58.3/, termin wykonania:
89.03.31 "Model uzytkowy urzadzenia serwisowo-diagnostycz-
nego dla uktaddw sterowania robotédw przemyslowych IRp-5/60".
Koszt zadania 4.1: 11.860.055,~z%,

Zgdanie 5.1 /etap 3 zlecenia RP-58.3/,termin wykonania:
89.09.30 "Dokumentacja techniczna prototypéw oraz
podpisanie wstepnej umowy wdrozeniowej dla urzgdzenia
serwisowo~diagnostycznego dla ukiadéw sterowania robotdw
przemystowych IRp-6/60".

Koszt zadania 5.1: 12.208.,321.

Zadanie 6.1 /etap 4 zleesenia RP-58,3/, termin wykonania:
90.10.31 "Wykonanie i badania prototypu oraz zweryfikowana
dokumentacja techniczna urzadzenia serwisowo-diagnostycz-
nego, dla uktadéw sterowania robotéw przemystowych IRp~6/6C".
Koszt zadania 6.1: 7.980.148,-z%.

guwidu{]'o, wg, e kosod uradeewi i 0 euad ¢ 4988
beduie wa&nﬁk ololo 2,500 udu 24,
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