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1. Wstep

Z2godnie z wnioskiem z etapu I ninlejszej pracy, w drugim etapie

podjeto prébe zorganizowania'badan’ éksploatacyjnych robotéw IRb,

W tym celu: ,

- dokonano analizy wykorzystania robotdéw IRb instalowanych u uzytko-
wnikéw w ciggu ostatnich 5 lat,

- zebrano dane, na podstawie ktdérych oszacowano éredni czas miedzy
uszkodzeniami robotéw IRb-6,

~ dokonano analizy uszkodzéd robotéw IRD,

- oceniono przydatnodé opracowane] uprzednio w PIAP/OBN "karty
uszkodzenia urzgdzenia®.

W niniejszej pracy oparto sie na wykazie juz wyprodukowanych robo-

téw IRb-6 i IRb-60 uzyskanym z OAK oraz na wykazie napraw robotdw

prowadzonych przez ZD PIAP. '

2. Analiza wykorzystania robotéw IRD
2.1, Analiza wykorzystania robotdéw IRb-6

Wedtug wykazu otrzymanego z OAK w latach 1978-79 PIAP przekazal
uzytkownikom 14 robotdéw IRb-6, a w r. 1983 w zakiadach przemysiowych
znajdowato sie 11 robotéw z czego:
4 w Pomorskich Zaktadach Aparatow Elektrycznych EilA APATOR w Torus
niu: nr nr 4085/2380, 4085/2486, 4086/0%02, 2/79;
4 w Lubuskich Zak&adachﬁAparatéw’Elektrycznjch LUMEL w Zielonej
Gérze: nr nr 3/79, 6/79, 4086/0300, /a wg LUMELu - nr 15/368/;
2 w Fabryce Aparatéw Elektrycznych aAPINA w Bielsku~Bialej: nr nr
4085/1863%; 4086/0301;
1 w Zaktadach kechanicznych URSUS w Warszawie: nr 1/79.
Z pozostatych trzech robotéw obecnie jeden jest w Politechnice Slas-
kiej /nr 4/79/, uzywany do éwiczeh ze studentami, drugi /robot, ktd-
ry byt w PREDOM MESKO/ jest w OZAS - Opole, a trzeci, uprzednio
przeznaczony dla FSM /adaptacyjny/ jest w MERA PIAP.

Sposréd 11 robotédw znajdujgcych si¢ w zakiadach przemystowych pracuje
obecnie 9, z czego 7 przy spawaniu réznych detali /APATOR,APENA,URSUS
a 4 roboty IRb w MERA LUMEL uzytkowane w gniesdzie maszyn.
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2,2, Analiza wykorzystania robotéw IRDL-60

Wedtug w&kazu otrzymanego' z OAK w latach 1978-80 dostarczono uzytkow-

. nikom 10 robotdéw IRb-60. Obecnie w zakiadach przemysiowych sa cztery

roboty, z ktérych: ' '

- jeden pracuje przy docieraniu detali w MERA ZAP w Ostrowie Wlk@.,

-~ dwa 8a wdrazane w Zakladach Wyrobéw Tioczonych w Bolechowie k/Po-

. znania, z ktérych jeden hprzedhio pracowar przy obsiudze ciezkie]
prasy w HCP -~ Pogznain,

- jeden w Zaktadzie Elekbtrometalurgicznym w Blachowni, stoscwany
przy czyszczeniu odlewdw.

Szesé robotdéw zostazo sprzedanych instytutom i sg uzywane do badan

oraz prac aplikacyjnych, majgcych na celu zainstalowanie ich w za-

k1adach przemystowych. '

W zwigzku z tym, 2e spoSréd 14 robotdéw obecnie uzytkowane sa tylko

Sci dot, oceny Sredniego czasu miedzy uszkodzeniami ,
2 rgﬂ%§§, dalézy cf%g SPragozaanlavaouyczyc bedzie robotéw IRDb-6.

3. Oszacowanie dredniego czasu miedzy uszkodzeniami robotdéw IRD=6

W celu oszacowania Sredniego czasu miedzy uszkodzeniami podzielono
roboty na 'szwedzkie' i “"krajowe'", tzn. dostarczone przez f-me

XSEA lub montowane i testowane w MERA PIAP z podzespoidw /baw.kitéw/
dostarczonych przez ASEA. '

Dane dot. robotdédw szwedzkich:

nr uzytkownik czas pracy & 1icng zastosowanie
4 awarii m

4086/0%02 APATOR ' 8000 6 spawanie

4085/2380 APATOR 1800 5 "

4086/0%01 APENA 3600 2 "

4085/1863 APENA 1200 0 1

Lgcznie 4 roboty przepracowa}.yz_ t = 14600 h przy m = 13,

Sredni czas miedzy uszkodzeniami moZna oszacowaé nas

7o 2t _ 14600 o

o % 1100 h

Dane dot. robotdéw krajowych:

¢

nr ' uzytkownik czas pracy t liczba zastosowanie
. h awarii n

2/79 APATOR 5000 ' ¢ 9 spawanie

6/79 LUMEL 15000 4 podajnik
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7/79 LUMEL 15000 3 podajnik

1/79 URSUS. 2800 spawanie

N

Zaktady LUMEL wykonuja drobhe naprawy, gibéwnie w czesSci manipulacyj—
nej; nie prowadzac wykazu. Przyjmljgc zatem Srednio 2 naprawy rocz-
nie dla kazdego robota, nalezy zwigkszyé liczbe uszkodzehr o 164
Lgczny czas pracy dla czterech robotdéw Zt = 36800, a liczba uszko-
dzea m = 35,

Sredni czas miedzy uszkodzeniami mozha oszacowaé na :

2t _ zeann o
t=Tg = 8800 % 1000 n

quyésze oszacowanie jest niewgtpliwie obarczone duzym biedem, mozna
jednhak przyjaé, ze éredni czas miedzy uszkodzeniami nie jest gorszy
niz podawany w literaturzelA],

4, Analiza uszkodzen
4.,1,.Analiza uszkodzeh robotdéw IRb-6

Uszkodzenia podzielono na trzy rodzaje: mechaniczne, elektryczne

i elektroniczne. Brano pod uwage uszkodzenia robotéw znajdujgcych
sig¢ aktualnie w zakladach przemysiowych. Z ogélnej liczby 56 za-
rejestrowanych uszkodzen 40 % przypada na uszkodzenia elektryczne

i po 30 % na mechaniczne i elektroniczne.

Trzeba jednak dodaé, ze biorac pod uwage nierejestrowane uszkodzenia
W Zakradach LUMEL typu mechanicznego jak np. zerwanie ciegien lub
uszkodzenie tozysk igtowych - okazuje sieg, 2e przewazajg uszkodze-
nia mechaniczne,

Szciégélowa analiza napraw uszkodzeld mechanicznych wykazaia, Ze pra-
wie potowa ich dotyczy niewiasciwego luzu w przegubach, natomiast
pozostata czesé stanowli naprawy uszkodzen dotyczacych wymiany bads
regulacji ciegien, obudowy tozysk, zuzybtego mieszka, skrzywienia
$ruby napedowej ramienia dolnego.

Z 22 uszkodzen elektrycznyca 9 dotyczy rozregulowania sterownikéw
mocy, a 8 przerw w poiaczeniach elektrycznych. W zaktadach APENA
usk®arzajg sie na prace pradnicy tachometrycznej /francuskiej/, ktd-
ra wjwoluje drgania ukiadu. ] '
Wsrdd uszkodzen elektronicznych dominuja uszkodzenia rdznych piytek
W btym potowa dotyczy piytki we/wy. Sporadycznie wystepuja uszizo-

@Zenig panelu programowania, zespolu wySwietlacza, uktadu dekodera
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lub brak powtarzalnosci czyGania i zapisu.,
Szczegdiowy opis uszkodzen znajdujée sie¢ w ksigizce serwisowej w ZD
PIAP.

Ve

4.2, Analiza uszkodzen roootéw IRb-60

Uszkodzenia robotéw IRD-60 wystepowaly w okresie przygotowywania
ich do pracy 1lub w krotkim okresie pracy.
Najwigcej danych uzyskano z Instytutu Budowy Maszyn Politecinniki’
Slaskiej, ktoéra posiada 2 roboty /nr 4085/2560 i 5/79/ i przygotowuj
do pracy w gniazdach, w ktdérych roboty te maja siuzyé do zaladowywa—
nia i roziadowywania urzgdzeén technologicznych.
Zgtoszono nastepujgce uszkodzenia: .
10 elektronicznych dot. ptytek w tym 3 piytki we/wy,
- 15 elektrycznych gioéownie dot. ukiadw sterowania i pradnicy tachome-
trycznej, ‘ _
3 mechaniczne, a mianowicie peknigcie sprzegta, za duzy luz W prze
gubie i przetarcie przewodu pneumabtycznego.

Mniejsza ilosé uszkodzen mechanicznych niz w robotach IRb-6 jest
spowodowana tym, Ze uszkodzenia mechaniczne wystepuja czescie] pray
diuzszej eksploatacji, co przy duzych robotach nie mialo miejsca.

5. Ocena pfzydatnoéci "karty uszkodzen"

"Karta uszkodzenia urzadzenia' opracowana w OBN przed 5 laty i za-
*gczona do-nin.sprawozdania jest calkowicie przydatna do badan eksp-
loatacyjnych robotéw. Posiada ona 21 pozycji, z ktérych siedem
pierwszych dot. identyfixacji urzgdzenia, producenta i uzytkownika,
naste¢pne siedem - czasu pracy niedzy kolejnymi uszkodzeniami i cha~
rakteru uszkodzenia, a ostatnie siedem dot. warunkéw pracy i napraw.
Trudnosci w wypeinianiu kart polegajg na niechgci ze strony uzytkow-
nika do prowadzenia jakichkolwiek wykazéw. W zasadzie "karte" povi-
nien:wypeiniaé serwis ZD PIAP, z tym, Ze przy kazdorazowej naﬁrawie
trzebaby uzyskaé od uzytkownika infgrmacje co do czasu pracy miedzy
uszkodzeniami. HMoznaby w tym celu dostarczyé uzybtkownikom formularze
do wypeinienia czasu pracy i czasu przestojéw. W zwigzku z tym, Ze
trzéj podstawowi uzytkownicy chetnie korzystaliby réwniesz w okresie
Pogwarancyjnym z serwisu ZD w ramach dodatkowych umdéw /LUMEL chciai—

by nawet gawrzeé umowg na xonserwacjg robotéw/ - prowadzenie badan

s
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eksploatacyjnych nie byio6by trudne i zalezaloby gidéwnie od dobrej
woli serwisu. Dla utatwienia serWisbwi;‘Kaftq négiby po kKazdorazowej
naprawie wypeiniaé przedstawiciel Prac¢owni.Badan Niezawodnosci OBN
na podstawie informacji pracownika serwisu.

6. Opis uzytkownikéw O robotach ™"

Pozycja nr 20 w opisanej’'wyzej’ xarcie'uszkodzenia zawiera opinig
zatogl o urzadzeniu, podang w skali 10-stopniowej. W ramach rozmdéw
P uzytkownikami uzyskano nastepujace opinie o robotach IRb-6:
w Zakiadach APATOR

nr 4086/0302 - 8+9 pkt Byt to ich pierwszy robot i zachecik do

zakupl pozostaiych

nr 2/79 - 445 pkt

nr 4085/2350 - 637 pkt

nr 4085/2486 - 6+7 pkt

w “%akladach LUMEL
ogdlna opinia o czterech robotach - 8 pkt. Sg to roboty krajowe
1 jeden szwedzki.

Zakiadach APENA
oba roboty -~ 7+8 pkt

v

<3

Zaktadach URSUS
opinia -~ 5 pkt /jeden robot/.

v

<

W stosunku do robotéw IRb-60 ogdlnié dobra opinie data fabryka

MERA ZAP, Instybtut Spawalnictwa w GLiwicach dat 9 pkt z zaznaczenien
%e sg lepsze od robotdéw typd RIMP, a Instybut Budowy Maszyn P.Sl.
daz 8 pkt. .

Podkreélang, podstawowg za;eta‘robotéw jest poprawa Warunkéw’bnp,
natomiast rézne opinie sg co do wydajnoSci stanowisk z robotami,

W Zakladach APENA zastosowanie robotéw poprawilo wydajnosé dwukrotnig
Zakfad kupiizby chetnie nast@pnego robota LRb-~6 "z upiynnienia' po
obnlzonea znacznie cenie w celu zapewnienia pracuagcym roboftom
czesSci zamiennych. .

W Zakladacn APATOR podkre$slajs lepsza precyzge spawania wykonywanego
przy uzyciu robota, jednoczesnie podkresiaJQ, ze oprzyrzgdowanie
JEskxdxwgir do stanowisxka zrobotyzowanego jest drogie.

8_




-Gt

7. Projekt organizacji badan'ékspléatacyjnych '

Proponuje sie dwa warianty organizacji badan; wybér jednego z nich
zalezeé bedzie od aktualnych Mozliwosci MERA PIAP.

9.1. Wariant I

W zwigzku z wyrazonym zyczeniem przéz dwa zakiady /APENA i LUMEL/

zawarcia umowy z serwisem ZD PIAP w zakresie konserwacji i napraw

. robotéw oraz z przeprowadzeniem wigkszych napraw w innych zakXadach
proponuje sig zawarcie przez serwls ZD PIAP z zakladami eksploabu—
jacymi. roboty umowy aob. przeprowadzanla napraw lub nawet profilak-
tyki robotéw.
Jak stwierdzono w p.5 niniejszego sprawozdania, opracowana w OBN/PIA
"karta uszkodzenia" jest calkowicie’ przydatna do badan eksploatacya—
nych robotéw i moze byé w nich wykorzystana.
Organizacja badad w przypadku zawarcia umowy obejmowalaby nastepuja-
ce czynnoscis
-~ browadzenie w zakiadzie eksploatujacym roboty "ksigzki praey robo-
ta'" ~ co bytoby zawarowane umowa,
- wypelnianie przez pracownika serwisu "karty uszkodzenia" lub wypez
nianie jéj przez pracownika PBN/OBN w porozumieniu z pracownikiem
serwisu ~ zaraz po dokonaniu przez niego naprawy.

Dalszy cigg pracy, czyli opracowanie wynikéw byiby niezmienny dla
pierwszego i drugiego wariantu i przebiegatby zgodnie z opracowana
w. OBN metodykg badan eksploatacyjnych w 1977 r., a’wyprbbowang W
1979 r. w Elektrownl DOILNA ODRA /sprawozdanie nr rej. 4513/.

Wada tego spodobu zbierania danych jest zobowigzanie serwisu ZD PIAP
do przeprowadzania napraw, co moze byé utrudnione przez brak czescl
zamiennych -~ szczegdélnie sprowadzanych za dewizy. W umowie nalezalo-
by zastrzec, ze "czgsci dewizowe'" bedg ptacone w funduszu zak}adow, .
gdyz PIAP nie posiada takich érodkéw.

7.2. Wariant IT

Drugi spos6b otrzymywania informacji moins‘oprzeé na umowach bezpo-

S$rednio z odpowiednimi pracownikami zakiaddéw eksploatujgcych roboty
na wypeinianie "karty uszkodzenia!., W takim przypadku nalezy uzyskaé
zgode od dyrekcji poszczegdlnych zakiadéw. Wypeinione "karty uszko-

g
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dzenia" byiyby weryfikowahe w' OBN PIAP i praca przebiegaiaby dokiad-
nie w sposdéb opisany W sprawozdaniu z badan - nr rej. 4513.

8. Podsumowanie

1/ Roboty IRb~6 zyskaiy sobie’ dobra opini¢ przy zastosowaniu ich do
spawania i do obsiugi urzadzed btechnologicznych przy wielu kolej-
nych oﬁ%acjach. ,

2/ Roboty IRb-60 pomimo réwnie diugiego czasu, jaki uplynat od wypro
dukowania® zostaty dotad wdrozone w przemySle w mniejszej ilosci.
FWastepne maja byé wdrazane w 1984 r.

3/ Roboty IRb-~6 ciesza sig dobraz opinia, szczegdlnie jako poprawiaja

" ce warunki bhp i wydajnosé.

4/ W zwigzku z dalszg produkcjg robotdw IRb jest celowe kontynuowani
badan eksploatacyjnych, co utatwia:

- istnienie Jjuz opracowanej i w peini przydatnej '"karty uszkodze-
‘nia",

- mozliwo$é zawarcia umdw z usybkownikami w zakresie konserwacji
lub napraw przez serwis PIAP, co uzaleinia wypeinianie "kart
uszkodzenia® tylko od wewnetrznych decyzji instytutowych.
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