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Sprawozdanie niniejsze dotyczy etapdw 13

Etap 5 @ "Akwizﬁéja robotéw IRb pozostatych do wdrozenia w
przemysle®, . )

Etap 4 : "Koordynacja wspdipracy n-b z ASEA w PIAP", zlecenia
wewnetrznego Nr 9385 z dnia 24.01.1982, pen.,"Proba
uéprawnienia gtowicy robota adaptacyjnego do czyszczee
nia odlewéw, akwizycja robotéw IRb pozostalych do
wdrozenia w przemysle i koordynacja wspéipracy n-b
z ASEA w PIAP". .

- Etapy ‘ T .
etap 1 : “"Sprawdzenie hipotez powstawania sygnaldéw pasozytniczych
etap 2 1 "Préba wyeliminowania przyczyn powstewania sygnaidw

pasozytniczych"

tego zlecenia zostaly odebrane uprzednio protokéiami s
etap‘1 z dn.5.04,82
etap 2 z dn.20.05.82 - .

a8 sprawozdania z tych etapdw zostaly sporzadzone i zarejestrowéne

pod numerami 4803, i 4832. B |
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2. Btap % : "Akwizycja robotéw IRb Qozogtalych do wdrozenia
w_przemysle', -

2.1« Cel pracye.

Celem pracy byia realizacja dziakan majacych doprowadzidé
do uzytecznego zagospodarowanian/w robotow, ktbére nie byly a
mogiy byé zainstalowane w przemysle :
1/ robota IRb-6 w PREDOM-Mesko, Skarzysko~Kamienna
2/ robota IRb-60 przeznaczonego dla FSO, w PIAP
3/ robota IRb-60 w ZAP-Ostroéw, z uszkodzeniem kabli w podstawie
robota, wymagajgcym naprawy i zakupu czeéci za dewizy o
wartosci, ‘wg oceny ZD ok.1200 zi.dewizowych.
4/ robota IRb-60, kidéry siuzyl do badania zamiennikéw, w PIAP
5/ robota IRb~60 adaptacyjnego, w PIAP z instalacja hydrauli-
-czhg do czyszczenia odlewdw, przezneczonego uprzednio dla
URSUS-a. o ’ :

2.2. Realizacja pracye.

2.2}4; Zaoferowano na pismie usiugi w zakresie automatyzacji,
a w tym zastosowan Yobotéw potencjalnym usytkownikom -
gtbéwnie z poza dawnego MPM,y proponujgc w przypadku
gzainteresowania, jako wstep pokazy robotdéw w PIAP,
przedstawienie filméw i konsultacje. Poprzez Ministerstwg
i Zjednoczenia uzyskano adresy potencjalnych usytkownikéw
z zakresu dziatania Ministerstw ¢
.~ Hutnictwa i Przemysiu Maszynowego
- Gérnictwa i Energetyki _
-~ Rolnictwa i Gospodarki Zywnosciowej.
W zataczniku 1 wymienione sa nazwy i adresy zaktadéw do
ktérych skierowano pisma, Skierowano je d¢ 50 zaktaddw.
Kopie pism i telexédw znajduja sie w OAK=7.
Réwniez skierowano telexy do zaktadéw, gidwnie dawnego MPM
ktbérych przedstawiciele ztozyli wizyty w MERA-PIAP w okres
ubiegiych kilku lat, wyrazajgc w ten.sposéb wiasne zainte-
resowanie lub/i realizacje 6ﬁczesnego nakazu stosowania

5

robotowe.
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W wynlku otrzymano odpowiedzi z 14 zakiadéw a w tym s

- pozytywnyeh 5

--negatywnych 9

Spis zaktaddw, od ktérych odpowiedzi otrzymano zawiera zatgcznik 2.
Pisma znajdujs s1q w OAK-?.

2e2e20 Zrealizowano wizyty w zakladach, w niektdrych kilkakrotne,
.po stwierdzeniu wstepnego zalnteresowania.
Spis tych zakiaddéw, w ktdrych przebywali pracownmcy OAK, lub
ktérych przedstawiciele odwiedzili PIAP, znaaduje sie w za=-
glaczniku %5« W tych zaktadech lub = przedstawicxehﬂl tych
zakZadéw, przedstawmono roboty i ich zasstosowania, prowadzono
rozmowy i konsultacje a takze w niektéryeh przypadkach reali-
zowano projekcje filméw o zastosowaniach robotoéw,

2,2,%, Wnioski i osiagnieté wynilki.

-Wiele zakiadow, gdzie zastosowanie robotéw jest mozliwe i
" celowe technicznie, rezygnowalo z ich'zastosowania, czesto
po obiebujacych'wstepnych-rdzmowach, z nastepujgcych powoddws
- brak przekonania co do pewnosci dalsze] produkcji robotdéw IR
- specjalnych wymagan serwisowowych, ktérych my nie mozemy
zapewnié ‘/gtéwnie chodzi o gwarancje napraw na szybkie
wezwanie - np.w ciggu 24 god21n/,§:m¥:§i§g§ ﬁaiz;igtﬁfeSCi
.~ koniecznosci udziatu dewizowego zakiadu w serwisie,
"= zbyt wysokiej dla zakiadu ceny robotdw i ich zastosowan,
~ bardzo diugiego okresu zwrotu naktadébw przy czym z reguly
zak*ady liczg ten okres tylko w ten sposdb, Ze bierze sie
pod uwage jako efekt zarobek uwolnionego pracoﬁnika/éw/.
Eméy takim liczeniu, okres zwrotu ﬁest niezwykle diugi.
Zaktady uznajg, zé mogy obliczaé ten wskaznik tylke w ten
sposo6b, bowiem doﬁychczas obowigzywaly takie przepisy.
~ sprzeciwu tych pracownikow w zakizadzie, wobec stoSowaniag
automatyzacji, ktérych prace miaiby zastgpié robot,
- Zaktad Apator-Torun, ktéry okazal sie najlepszym zakiadem
. w zakresie stosowania robotdw aest gotow natychmiast zakupié
2'roboty IRb-6 i sam je wdresyés o Pl
HCP-Ceglelski planuje perspektyw1czn1e zastosowanle robotow,

. ‘ | N
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-~ lecz proces wdrazania bedzie, Jak moZna sadzié, powolny.
~ Huta Maia Panew, Jjak sadzié moZna, wyraza powazng cheé
zastosowania robotéw i chegc sprawe rozwigzad perspektywicznie,
zlecila PiAP opracowanie, majgce na celu analizg¢ i propozyc je
zastosowah robotdéw na swolm terenie.
-~ W koncu roku 1982 po odzyskaniu przez PIAP robota z PREDOM-MESKO,
stan robotdéw IRb~6 Jest nastepujacy B _ :
1 - IRb~6 przeznaczony na export do ZSRR, w magazynie
2 - IRb~6 na stanie OBN, bedzie skomplétowany-przeZ‘ZD w 198%r.
3 — IRb-6 adaptacyjny w OAM, wykorzystywany rbéwnieZz przez. 0AK
4 i 5 - dwa IRb-6 polskie,
a/ Robot poz.1 przeznaczony jest do sprzedazy. Najlepiej na export.
b/ Robot poz.2 przeznaczony Jjest do sprzedazy, po skompletowaniu.
¢/ Robot poz.3 przeznaczony jest do prac w PIAP w temacle z pr.
wezlowego 06.6 ~ spawanie adaptacyjne. -
d/ Robot poz.4 przeznacéony Jest na sprzedaz.
e/ Robot poz.5 przeznaczony Jjest na wystawe w Moskwie, maj 1983
i ew, sprzedaz do ZSRR.

Obecnie potencjalnymi odbiorcami robotdéw IRb-6 sg.:

~ EMA-Apator ~Torun, 142 roboty IRb-6 do spawania.

- Fabryka Maszyn Budowlanych -~ Szczecin, 7 robot:' IRb~6 do spawania

- 1 robot IRb-6 winien byé sprzedany do 0ZAS-Opole/lub IS-Gliwice/
do prowadzenia prac zwigzanych z opracowywaniem zestawu robot,
spawarka, stéz obrotowy. °

Nalezy dazyé do tego, aby conajmniej 1 robot IRb-6 szwedzki
pozostat w PIAP jako wzorzec az do uruchomienia w kraju produkcji
robotéw IRb w przemysle,
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zakresie robotéw IRb-60 :

PIAP w 1982 skoordynowal zakup robota nieuzytkowanego w
POLAM=Nakio przez IS do prac zwigzanych 2 zastosowaniem
IRb-60 do zgrzewania,

- PIAP w wyniku arbitrazu przekazal robota IRb-60 /poz.4,

p~-kt 2.1/ do FSO.

- Stan robotdéw IRb-60 na koniec 1982r. jest nastepujgcy :

1 ~ IRb-60 przeznaczony na export do ZSRR, w magazynie,

2. = IRb-60 na stanie OBN,

% = IRb-60 adaptacyjny w OAK obecnie z osprzetem hydraulicznym
do tarczowego czyszczenia clezkich odlewdw zZeliwnych 1lub
ciecia, - :

4 -~ IRb-60 polski,

a/ Robot poz.1 przeznaczony Jjest do sprzedania. Naalepiea
na export. ’

b/ Robot 'poz.2 przeznaczony Jjest na sprzedag,

¢/ Robot 'poz.3 przeznaczony jest do prac w PIAP przy adaptacdi
robota IRb-60 do zgrzewania. Prace 2 pr.wezloﬁego 06.6.

4/ Robot poz.4 przeznaczohy Jjest na wystawe w Moskwie, maj 1983
i ew., sprzedaZ doc ZSRR.

Obecnie potencjalnymi odbiorcami robotdw IRb-GO sg :

- HCP-Cegielski

- Huta Ma%a Panew,

Robot IRb=~60 z ZAP-Ostréw ma zamiar odkuplé HCP-Ceglelski.

Nalezy dgzyé do tego, aby conajmniej:: -i.z:..lz = % 1 robot

IRb-60 szwedzki: pozostai; w PIAP aakowzorzec 8% do uruchomie=

nis w kraju produkcji robotdéw IRb w przemySle,
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- Przeprowadzong prace w.zakresie akwizycji. mozZna okreélié
jako celowa., Z JjedneJ strony posiadamy obecnie znajoﬁoéé
gtéwnych elementéw .ograniczajgcych zastosowania robotéw
w krajowym przemysle . a z drugie] poznalisémy znaczng ilo$é
zakladéw i wiemy ktdére sg potencjalnymi uzytkownikami
robotdéw, Nalezy dodaé, Ze dziatania rozpoznawczo-informa-
¢y jne w przemysle przynoszg efekty, Jjak mozna zaobserwowaé,
ge znacznym opdznieniem od 0,5 do 1 roku.

- Najtatwiej, jak moZna obecnie sadzié, znajda zbyt roboty
IRb~6 dostarczane w zestawach do spawania‘lukowego.

- Wydaje sie konieczne, aby PIAP przeprowadzil obecnie
badania w przemysle i CHZ w zakresie eksportowsnych przez
Polske maszyn i urzadzen do KS. Nalezy stara¢ sie, tak jak
to robig intensywnie inne KS /w ramach w-cy RWPG, w oparciu
o dzialania dwustronne/, opracowywaé zsstawy polskich
robotdw z eksportowanyml maszynami i urzadzeniami i ofero-~
waé takie zestawy. .

e EtapA4 ¢ Koordynacja ﬁspélpracy n-b z ASEA w PIAP,

3.1, Celepracy.

Celem pracj byio zapewnienie koordynacji prac n-b w 1982r,
w PIAP w ramach wspéipracy n-b z ASEA, w oparciu o ustalony z ASEA
zakres wspdipracy na 19811 i ogdlny zakres wspdipracy na 82r.
/na spotkaniu pdirecznym 29,09 - 03,10.81/ i wynikajacy z tych

ustalen harmonogram wewngtrzny w PIAP.

3,2, Zadania do _Trealizacgi.

1/ Wyegzekwowanie od ASEA stanowiska odnoénie dostawy
-algorytméw wyzhaczania wspdiczynnikdw w tabelach programu
nadzorczego.

2/ WyegzZekwowanie  od ASEA dostawy brakuaacych dokumentac ji’
inrefejsu komputerowego i robota adaptacyjnego.

3/ Wyegzekwowanie ‘od.- ASEA dostawy ostatecznej wersai
programu nadzorczego robota adaptacyjnego [1ub ostatnie ]
wersjl tego programu/.

4/ Przekazanie do ASEA wynikéw prac nad_-
- adaptacyanym czyszczenienm odlewdw

9




Strona 10

O S0 S S Forts e S By

Nr reJj.4951

~ montazem automatycznym
- réwnolegiym wykonywaniem dwu programéw uzytkowych.

5/ Wysianie do ASEA wynikéw badan giowicy uniwersalne
robota IRb=-60.

6/ Wyegzekwowanie od ASEA stanowiska odnoénie wykorzystania
"péwnolegtego wykonania dwn programéw uzytkowych',

7/ Wyegzekwowania od ASEA rozpoczecia marketingu w zakresie
adaptacyjnego czyszczenia odlewdw oraz automatycznego
montazu. :

8/ Wyegzekwowanie od ASEA stanowiska odnosnie dalsze]
wspoipracy w zakresie glowicy uniwersalnej.

9/ Wdrozenie instalacji montazu automatycznego i czyszczenia
odlewéw w przemysle oraz ¢
= wysianie do ASEA opisdéw instalacji wdrozonych w przemysle
- demonstracja tych instalacji dla ASEA,

- wystanie lay-out’u instalacji do czyszczenia,
~ ostateczna dyskusja i decyzja w zakresie studium
pordwnawczego w zakresie montazu,

10/ Organizacja konferencji w PIAP z pokazem laboratoryjnych
~instalacji adaptacyjnyeh do montaZu i cZyszczenla odlewdw
dla przedstawicieli- ASEA w krajach poza Szwecja oraz wysila

) nie do ASEA listy: niezbednego wyposazenila,

11/ Przekazanie do ASEA niezbgdnych informacji o mozliwosci
wykorzystania, na zamdwienie ASEA, potencjaiu i doswia-
dczen MERA-PIAP w zakresie projektowania i aplikacji
robotéw przemysiowych.

12/ Wegzekwowani@ od ASEA szczegdbdiowego stanowisks odnoénie

N mozliwosci wykorzystania w/w potencjaiu i doswiadczen

~ MERA~PIAP.
Odnosnie zadahd 7 + 9 harmonogram ich realizacji mial byé¢ uzgodniony
-na poczgtku 1982 na spotkaniu roboczym, po realizacji zadan wspbi-
pracy naukowo-technicznej z harmonogramu na 1981r, tj.zadan do
. p~kt 6. :

2.3, _Realizacgja zadah.

2341, Uwagi ogélne.

- ASEA w roku 1982 zmnie jszyta swoje zainteresowanie
wspdipraca z MERA~PIAP
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- przewidziane w/w spotkanie robocze w 1982 nie odbyZo sie.

3.%.2, Realizacdja zaded, wyniki i wnioski,

Adc zad.1 /z

Ad.zad.2/:

Ad.zad .3/

Ad. Zado“‘/:

ASEA dostarczyla wzory i program dot.wyznaczania wspol-

czynnikéw, Materfsdy znajdujs sie w archiwum dokumentacji

robotdw IRb /d;r.I/ oraz "1 egz., u mgr inz.A.Aderka.

ASEA brakujgce dokumentacje interfejsu komputerowego

i robota adaptacyjnego - dostarczyia z wyjatkiem

- kliszy drukéw do piyty : '

-~ pamieé PROM i RAM na .jedne] piycie /unowoczesénienie

konstrukc ji/.Jdednoczesnie piyta ta w tej unowocze=
$nionej konstrukcji zawiera interfejs komputerowy,

e — s - et -~ - - S -

— ey

R e R AR R - R R T e el ANra i LW PRI §

o v e s £

Przed zakohczeniem kombtraktu z ASEA nalezy dazyé do
uzyskania kliszy. W zalgczniku 4 ujeta jest szczegbdlowa
informacja o posiadanej w PIAP dokumentacji adaptacyjneg
Proponuje sig,aby powielié tresé chipdw pamieci z progra
mem adaptacyjnyﬁ z robota IRb=~60 adaptacyjnego na dodatk
wy zestaw chipdw.
Ostateczna wersja programu nadzorczego miaia byd dostarcz
na, zgodnie z ustaleniami z ASEA i uwaga w harmonogramie
realizacJji zadan w PIAP w chwili, gdy program ten bedzie
niezbedny dla prac prowadzonych w PIAP,
Obecnie PIAP dysponuje programem nadzorczym dla robota
adaptacy jnego wraz z réwnolegiym wykonsniem dwu programéw
Program ten jest w robocie adaptacyjnym IRb-6 w PIAP,
Dokumentac ja znajduje sie w d.r.I, Prace nad wykonaniem
programu nadzorczego z rdéwnoleglyn wykonaniem dwéch
funkcji dla robota standardowego ulegly przerwaniu.
Przed zskonczeniem kontrakbtu z ASEA nalezy poczynié kroki
w celu uzyskania ostateczne]j wersji programu nadzorczego.
PIAP przekazaz do ASEA wyniki prac nad :
- adaptacyjnym czyszczeniem odlewdw,
-~ montazem automatycznym,
- réwnolegiym wykomaniem dwu programéw uzytkowych.
Ostatnia pozycja zostala przekazana wraz z wyniksmi prac
przy montazu automatycznym, ponadto z tymi wynikami ASEA
zostata zapoznana uprzednio przez wykonawce pracy mgr inz

A.Aderka,
A
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Ze wzgledu na to, Ze nalezalo dazy¢ do wyegzekwowanis

z ASEA okreélonybh korzysSci z tego opracowania, szcze=
gbdrowe sprawozdanie nie zostato wysiane do ASEA,

Jest ono wykonane, znajduje si¢ u mgr inz.A.Aderka

i mozse byé w kazde]j chwili przetiumaczone-i wysiane do
ASEA. '

Wyniki badan giowicy unlwersélnea robotd IRb-GO zostaly
do ASEA wysiane,

ASEA zajels pozytywne stanowisko wobec celowosdci
realizacji "réwnolegiego wykonywania dww programow
uzytkowych' i pomogia realizowad Jje dla robota adapta=-
cyjnego, Jjednakze tak jak wyze] wspomniano, prace w
zakresie robota standardowego zostaiy przerwane,

ASEA nie zajela dotychczass stanowiska co do zakupu
szczegdlowych wynikéw pracy/dokumentacjil/ uzyskanych
przez PIAP w zakresie "réwnoleglosci' do robota adapta-
cyjnegoe.

8/: ASEA nie zajela stanowiska w obu tych sprawch.
Instalacje do adaptscyjnych : automatyzacji montazu

i czyszczenie ciezkich odlewédw nie zostaly wdroz one ze
wzgledu na brak zainteresowania wdroZeniami ze strony
przewidywanych uzytkownikéw. Z tego wzgledu nie mogily byé
zrealizowane dalsze punkty tego zadania.

4d.zad.10/: ASEA zmienila ustalenie, ze zgoda PIAP, na przedstawieni

wynikéw prac PIAP, w zakresie adaptacyjnego czyszczenia
odlewdw i automatycznego montgzu, na konferencji w ASEA
na temat zastosowania robotéw w czyszczeniu, Jednakze
do wyJjazdu specjalistow PIAP na konferencje nie doszio.
PIAP zaproponowal, a ASEA zaakceptowaia, wykonanie
przez nig w PIAP zapisu video pracy laboratoryJjnych
instalacji w obu tych tematach, .

Zapis mial siuzyé zardwno do rozpoczecia marketingu

w Szwecji Jjak i uzupeiniaé materialy wizualne o za=-
stosowaniach IRb posiadane przez PIAP,dJednakze ASEA
nie zreallzowala tego zapisu.

4D,zad.11 i 12/: Odpowiednie informacje zostaty przez PIAP do ASEA

przekazane, Jednakze jak dotychczas ASEA nie zajeia

A
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pozytywnego stanowiska w zakresie wykorzystania potenc jaiu
i doswiadczerh PIAP w zakresie projektowania i aplikacji.
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Zaxacznik Nr1i.

Pisma wysiane do zaktaddw :

1.FSM ~ Skoczbw
2.FS0 -~ Warszawa
%.FSM ~ Blelsko~Blala

4.Z.M. - Uisus

5.0dlewnia Zeliwa - Srenm

6,.,Huta Mata Panew - Ozimek

7.Huta Zabrze — Zabrze

8,Huta Zygmunt - Bytom

Q9¢ZsM, = Tarnowskie Gory

10.Fabryka Maszyn Wiertniczych i Gérniczych = Gorlice
11.,Fabryka Zmechanizowanych Obudéw Gérniczych = Tarnowskie Gory
12.TarnowskacFabryka Urzgdzen Goérniczych -~ Tarnowskie Géry
13.Zaktady Wytworcze Sprzetu Sieciowego - Bielsko=-Biala
14 ., Warszawska Fabryka Pomp -~ Warszawa '
15.Kielecka Fabryka Pomp ~ Bialogon k/Kielec

16.Zak¥ady Urzgdzen Chemicznych i Aparatury -~ Kielce
17.Swidnicka Fabryka Urzadze$ Przemysiowyeh - Swidnica
18,Leszczaiiska Fabryka Pomp - Leszno-Wlkp.

19.Fabryka Armatur - GiuchoXazy

20.Ktodzka Fabryka Urzgdzen - Klodzko

21.Centrum Technicki Okretowej - Gdansk

22.,Fabryka Maszyn Rolniczych -~ Chojnéw

23,0dlewnia Zeliwa Ciagliwego - Drawski Miyn

24,0dlewnia Zeliwa Ciggliwego - Drezdenko

25. Zakiady Metalurgiczne Przemysiu Maszyn Rolniczych = Kubtno
26.,Zakrady A4paratury Chemicznej - Tarnowskie Goéry
27.Wytwoérnia Urzadzen Chodniczych - Debica

28.8widnicka Fabryka Urzadzen Przemystowych - Swidnica
29.Zaktady Urzadzen Przemysiowych « Nysa

30.Wyrskie Zaktady Budowy Urzadzen Chemicznych - ery
31.0dlewnia Staliwa <~ Siedlce

22.Zaktady Sprzetu Motoryzacyjnego = Praszka

33.Krakowskie Zakiady Armatur - Krakédw
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Ced.Zatgcznika Nr 1.

34 ,Kombinat Maszyn Rolniczych - Poznah

35,0dlewnia Radomska~Radom -

%6,Fabryka Maszyn Rolniczych ~ Brzeg

37 ,Kombinat Maszyn Rolniczyeh ~ Wroclaw

38.,Fabryka Maszyn Rdlpiczych ~ Czarna Bialostocka
39,Warminska Fabrykanaszyn;Rolniczych = Dobre Miasto
40,Fabryka Maszyn Rolniczych - Grudzigds
41.,Fabryka Maszyn Rolniczych -~ Inowroclaw

42 ,Fabryka Maszyn Rolniczych - Kunéws

43,7%aktady Kuziennicze i Maszyn Rolniczych - Jawor
44 ,Fabryka Maszyn Relniczych -~ Kubtno

45.,Kombinat Maszyn Rolniczych « Lublin

46,Fabryka Maszyn Zniwnyeh = Plock

49 ., Fabryka Maszyn Rolniczych = Rogozno Wlkp.,
48,Fabryka Maszyn Rolniczych « Plock

49,Fabryke Maszyn Rolniczych - Strzelce Opolskie
50.Eabryka Maszyn Rolniczych - Wrociaw

£




) ' Strona 17
Stron__19 _

Nr rej.

Zatacznik Nr 2,

Otrzymane odpowiedzi z zakzadoéw = pozytyﬂﬁe:

1.Huta Mata Panew = Ozimek

2.Naftobudowa — Krakéw .

%.Zjednoczone Zaklady Elektromechaniczne “CENTRA™,Zaklad
Akumulatorowy Piastoéw ' .

4 ,AGROMET - Zaktady Kuziennicze i Maszyn Rolniczych - Jawor

5,Fabryka Maszyn Rolniczych - AGROMET-FAMAROL - Stupsk

Doktadne adresy znajdujg sie w OAK-7.

Otrzymane odpowiedzi z zaktaddédw - negatywnet

1. Zaktady Sprzebtu Motoryzacyjnego - Praszka
2. FSO -~ Warszawa '

%, FSM =~ Bielsko-Blala

4, Bydgoska Fabryka Narzedzi - Bydgoszes

5. CHEMAR - Kielce

6. Fabryka Bilnikéw Wysokopreznych =- Aﬁdﬁychéw
7. Fabryka Sprzetu Komunikacyjnego = Swidnik’
8.Fabryke Samochodébw Rolniczych = Poznah
9,Fabryka Armatur - Glucholazs."

-
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Zatacznik Nr 3.

Spis zak2adéw w ktbérych lub z ktérymi pracownicy OAK
prowadzili rozmowy i konsultacje nﬁzggstosowania'robotéw.

1.
2¢
‘3,
4,
5.
6o
7e

Be

9.
10.
11.
12,
13
© 14,
1?.

16,

Zaklady Naprawcze Taboru Kolejowego — Pruszkdw
EMA~Centra ~ Piastéw
Prodlew - Warszawa
Naftochem - Krakéw
FSC - Lublin .
Centralne ILaboratorium Akumulatoréw i Ogniw = Poznah
HCP~-Ceglelski ~ Poznah /rozmowy w sprawie zastosowah
nastepnych robotdéw = 1 IRb-60 zastosowano do pragy eciezkiej/.
Fabryka Maszyn Rolniczycéh - Kutno - wizyta przedstawicleli ‘
zaktadu w PIAP, Pokaz fllmow.i robotdwe
Fabryka Maszyh Zniwnych - Poznah - j.We.wizyta v PIAP,
Fabryka Maszyn Rolniczych w Grudzigdzu.
Agroma~Projekt — wizyta przedstawiciela w PIAP,
POLSPORT =.Wrociaw
Huta Mata Panew =— Ozimek .
Agromet < Zaklady Kuziennicze i Maszyn Rolniczych, Jawor,
Fabryka Maszyn Rolniczych w Stupski. PIAP przedstawit dla
przedstawicieli zaktaddw ze Slupska i okolie referat o
robotach IRb i ich zastosowaniu oraz przedstawiono fllmy.
Fabryka Maszyn Budowlanych - Szczecin. C '
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Zatacznik Nr 4.1

Dokumentacja programu adaptacyjnego IRb, .

- W archiwum dokumentacji robotdéw IRb /d.r.I/ znajduje sie
dokumentacja programu sterujgcego z adaptacjg.a w tym 3
- flow charty : ' |

- tabulogram

- kliszy druku dla piyty w warisncie kiedy PROM-y i RAMFy

" znajduja sile na Jjednej piycie /unowocze dnienie konstrukcji/e
Na tej ze piycie /w unowoczeénionym warlancie/ znajduje sig
tez 1nterfeas robota IRb-komputer,

W archiwum d r.I znajduje sie tabulogram z programem sterujgecym

adaptacyjnym wraz z wprowadzong na tabulogram "réwnoleglosclq"

oraz opis"réwnolegioéci'/na tabulogramie/ a takze jej flow char

ty/otbéwek na flow~chartach ASEA/. -

Program adaptacyany znajduje si¢ w robocie IRb-6O adaptacyanym.

Program adaptacyjny =z "rownoleglosciq" znajduje sie w robocie

IRb—6 adaptacy jnym,

mgr inZ%.A.Aderek posiada komplet chip’éw PROM Z programen.

adaptacy jnym.. Z tych elementéw scalonych mozna przepisywad

tres¢ na puste chipy na urzadzeniu, ktore znaaduaa sie w

IMM i ZSM, 2

Komplet ten jest dla robota IRb=-6, Do robota IRb-60 komplet

chipéw Jjest tylko w robocie IRb-60 adaptacyanym. Chlpy mogg

by¢ wkiadane 1 wyJjmowane =z podstawek,
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