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Tadeusz Soltyk

Bledy i doswiadczenia procesu prototypowego

na tle konstrukeji czesci mechanicznej
robota przemyslowego o udzwigu 120 kg,

1.Geneza tematu

Temat jest mato opracowany, bo kazdy kryje sie ze swoimi bledami,
ze wzgledu na prestiz.

Ujawnienie ich jest bardzo pouczajgce, szczegélnie w czasach
bylejako$ci i ignorancji, ale ze wzgledu na konkurencje nie zawsze
wskazane - obeych nie chcemy uczyé.

Przyklady z praktyki: “Chory Diesel”, Vickers, Moje wydawnictwo.
Opracowanie obejmuje szerszy zakres niz do§wiadczenia RP 120 - dla
kompletniejszego rozwiniecia tematu.

2. Dokumentacja

Konieczno$é przygotowania jednoznacznej dokumentacji od poczatku.
Rysunek dyrektywny. Najszersza dyskusja. Wprowadzenie zmian i
poprawek z dyskusji i do§wiadczenia warsztatowego.

Rozdzial pracy dla dalszego opracowania i obliczen.

Przyktady z praktyki: Fo§, Zuk, pompa prézniowa.

3. Kontrola na wszystkich szczeblach

Brak kontroli prowadzi do demoralizacji.
Wykrywanie btedéw dokumentacji:
- przez przegladanie - kontrola wielostopniowa w praktyce,
- przez realizacje warsztatowa. '
Przykiad z praktyki: Fondaliiski, Rumbowicz, otwér _ 130.

4. Odchylki wykonawcze od dokumentacji

Odchytki muszg by¢ wykryte przez kontrole 1 wyraznie zaakceptowane
aibo odrzucone pr-ez konstrulktora:

- m.terialowe przyktad $rubki ze stali,

- w:rzymalo§. owe - podfrezowanie dZwigara, wybicie

an rtyzatora

- W1 yw na zar ienno$é - zarysowanie ucha,

-w; ywnajal §¢- przekroczenie tolerancji.
Demor Hzacja - “" .z do profesora, on sie zgodzi”.




5. Opracowanie technologiczne-

Czesto - “wykonaé wedtug rysunku”. Przyklad: otwér toczony _ 130.
Narzedzia - zniszczone, nie remontowane przez narzedziownie.
Przyrzady - do spawania - przykiad RG,
- do montazu - przykiad hamulec,
- do obrébki - obrébka RG IRb-60.
Maszyny - rozregulowane, przyklad - toczenie na maszymie
numeryczne;j.
Wskazéwki technologiczne - jak wykonaé prace, przyklad - spawana
rura o przekroju prostokatnym.

6. Materialy

Najwiecej ktopotu sprawiajg odlewy.
Formy.

Niedotrzymanie wymiarow.
Niedotrzymanie wlasciwos$ci stopow.
Zalania. Przyklad ramienia dolnego TRb-60.

Trudnosci montazowe

7. Luz poosiowy wirnikéw silnikéw napedowych

Hamowanie luzownikow.
Niszczenie szczotek.

8. Chlodzenie

Brak przedmuchu.
Brak mozliwo$ci zbadania.

9. Lamanie przewodéw na przegubach

Montaz na spirali no$nej.
Uzycie przewodow spiralnych.
Brak mozliwo$ci zbadania.

10. Drgania elektromechaniczne

Brak obliczen.

Zaakceptowane jako proba wytrzymatoSciowa.
Poélizg, wycigganie Srub.

Préba mechanicznego eliminatora drgan.
Korekta uktadu elektrycznego.
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11. Koordynacja

Cze$é mechaniczna robota wytworzona w 1989 roku. Dodatkowo
zrealizowano 2 warianty w roku 901 91.

Badano na adaptowanych ukladach elektrycznych. Brak do dzisiaj
ukladu wlasciwego.

Przyklad wspétpracy w zakresie okretownictwa.

Przyklad japoniski w zakresie elektroniki.

12. Czytanie

Przyklad dzisiaj.
Przyklad z okresu miedzywojennego 1 powojennego. \
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Przemysiowy Instytut Automatyki i Pomiaréw

_=Easas
' . “r Al. Jerozolimskie 202, 02-222 Warszawa

mgr inz. Jerzy W. Zajdel
CompArt Ltd. Automation Division
ul. Hetmariska 35, 04-3056 Warszawa

WYKORZYSTANIE STANDARDU BITBUS
W PRZEMYSELOWYCH APLIKACJACH NA PRZYKLADZIE
SYSTEMU INTERBUS-C FIRMY PHOENIX CONTACT RFN

- 23 lutego 1993, godz.13%
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mgr inz. Jerzy W. Zajdel
CompArt Ltd. Automation Division
ul. Hetmanska 35, 04-305 Warszawa

Wykorzystanie standardu BITBUS w przemysiowych aplikacjach
na przykiadzie systemu InterBus-C firmy Phoenix Contact RFN

1. Charakterystyka standardu BITBUS

Standard BITBUS zosta} wprowadzony przez firme Intel w 1984
roku Jjako definicja &rodowiska rozproszonego sterowania
przeznaczonego dla realizacji aplikacji w takich dziedzinach
jak robotyka, sterowanie procesami przemysiowymi, zbieranie
danych i kontrola rozlegiych obiektéw itp. BITBUS daje
uzytkownikowi proste i efektywne &rodki umozliwiajace
‘komunikacje 2 rozproszonymi sterownikami DCM (Distributed
Control Modules) z poziomu systemu nadrzednego, ktdérym moie
byé np. komputer 2z magistrala AT-bus. Zestaw funkcji RAC
(Remote Access Control) realizowanych systemowo czyni
warstwe komunikacyjna niewidoczna  dla usytkownika.
Komunikacja, oparta na szeregowe]j transmisji (RS485) i
protokole SDLC Jjest optymalizowana pod katem szybkiej
transmisji krétkich komunikatéw w systemie hierarchicznym.
Transmisja moze odbywaé sie z szybkosSciami 62.5, 375 i 2400
kilobitéw na sekunde.

2. Dostepne 8rodki techniczne

Firma Intel dostarcza bogaty zestaw sprzetu i

oprogramowania, zardwno elementdéw systeméw jak i narzedzi do

ich tworzenia i wdrazania, takich jak:

- procesory Intel 8044 i ich odmiany

- sterowniki magistrali BITBUS pracujace na magistrali
Multibus, AT-bus, VME itp.

- system operacyjny iDCX51

- biblioteki dla systeméw iRMX, MS-DOS, XENIX, ISIS



3. Specyfika Srodowiska przemysizowego

- rozproszenie informacji

- duza liczba sygnaidédw o rdznorodnych parametrach
elektrycznych i postaci informacji

- praca w czasie rzeczywistym

- obecno&é¢ zakibdceh

- naratene na uszkodzenia spowodowane czynnikami
§rodowiskowymi

- wymagania: wysoka niezawodno8é, %atwosé instalacji,
rekonfigurowania i serwisowania

4. InterBus-~C
4.1 Ogélna'charakterystyka

InterBus-C jest w peini zgodny ze standardem BITBUS i
stanowi rozproszony, inteligentny podsystem wejsScia/wyjscia
komputeréw "master" klasy IBM-PC, microVAX, opartych na
szynach VME, SMP firmy Siemens itp, ktére same moga by¢
wezlami sieci komputerowej. InterBus~C speinia wymagania
§rodowiska przemysiowego w zakresie rozwiazafi mechanicznych
(obudowy, 2%aczdéwki), zabezpieczefi (izolacja galwaniczna,
CRC) oraz stopnia rozproszenia i pojemnosci (do 13.2 km i do
250 moduidw przy szybkoBci transmisji 62.5 kbitdéw /sek.).
System jest dostarczany z oprogramowaniem systemowym (moduzy
DCM z wielozadaniowym systemem operacyjnym iDCX51 i firmware
‘RAC oraz wiele funkcji obsiugi wejsé 1 wyjsé obiektowych
specyficznych dla danego modu%u). Oprogramowanie na poziomie
"master" mo2e byé pisane w Jjezykach wysokiego poziomu do
ktérych dostarczane sa biblioteki. Oprogramowanie Jjest
bardzo dobrze udokumentowane.

4.2 Bloki sterujace magistrala BITBUS

Obiektowa sie& moduiébw wejScia/wyjsScia systemu InterBus-C

moze byé do%aczona do rdinych typdw komputerdw "master" za

poSrednictwem wiasSciwego dla danego komputera  bloku

sterujacego. Umo%liwia to 2atwa 2zmiane przyporzadkowania

podsystemu wej&&/wyjsé obiektowych komputerowi nadrzednemu.

Wystarczy w przypadku zastosowania innego komputera "master"

zmienié tylko sterownik, pozostawiajac bez zmian moduzy

obiektowe i potaczenia z obiektem. Dostepne sa sterowniki do

nastepujacych systemdw:

- microVAX z systemem operacyjnym VMS

- komputery OEM firmy Intel z systemami operacyjnymi iRMX,
XENIX i MS-DOS

- VMEbus

- SMP, AMS i OSM firmy Siemens

- IBM-PC z szyna XT lub AT

- Master Module V.24 (RS232C) do po%aczenia 2z dowolnym
komputerem wyposazonym w to ziacze

A0



4.3 Moduzy wejscia/wyjscia (sterowniki DCM)

Inteligentne moduiy wyposaione sa w procesory Intel 8044

(lub ich wersje) realizujace protokox BITBUS, liste rozkazdw

mikroprocesora Intel 8051 i pracujace pod systemem iDCX51

umozliwiajacym prace do siedmiu zadan uZytkownika. Dostepne

sa moduzy o rdéinych zestawach sygnaidw obiektowych, co

utatwia dopasowanie do obiektu. Podstawowe dane techniczne:

-~ izolacja galwaniczna magistrali transmisyjnej do 2.5 kV

- szybko&é transmisji (wybierana zworka) 62.5 lub 375 kbit/s
(self clocking mode)

- obudowa umo2liwiajaca zawieszanie bezpo&rednio na Scianie
lub na listwach montazowych DIN 35mm

- roztaczalne ztacza obiektowe typu COMBICON

- wySwietlanie stanéw sygnaidw obiektowych

- zasililanie 24 V dc

- wymiary 245x136x66 lub 245x266x66

4.4 Oprogramowanie

- system operacyjny iDCX51

- komendy RAC (Remote Access Control)

- komendy dodatkowe firmy Phoenix Contact
- programy narzedziowe

- biblioteki

- nadrzedne systemy wizualizacji

5. Dystrybucja systemu

Obsiuge techniczno-handlowa w zakresie systemu InterBus-C i
innych wyrobdw firmy Phoenix Contact prowadzi %
firmie CompArt Ltd. (ul. Hetmafska 35, 04-305 Warszawa,
tel/fax 610 63 92, tel 625 77 00) mgr inz. Jerzy Zajdel.
Usiugi techniczne moga obejmowaé konsultacje, szkolenie
indywidualne lub grupowe a takze wspdiudzia: w aplikacji w
uzgodnionym zakresie.

6. Refleksja autorska

Zardwno poziom techniczny systemu jak 1 Jjego w peini
kompletna oferta, optymalnie dopasowana do potrzeb
aplikatordéw nie =zamierzajacych prowadzié& prac na poziomie
systemowym, czyni InterBus-C bardzo atrakcyjnym produktem
dla powstaizych ostatnimi czasy maiych zespoidw projektowo -
wdrozeniowych, bedacych owocem 2zapasci du2ych organizacji
zajmujacych sie do niedawna kompleksowymi dostawami systeméw
automatyki przemysiowej.

Warszawa, luty 1993
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prof. dr hab. Andrzej Wierzbicki
Instytut Automatyki Politechniki Warszawskie]
Nowowiejska 15/19, 00-665 Warszawa

WARTOSC HARMONII

W JAPONSKIEJ ORGANIZACJI PRACY I BADAN NAUKOWYCH

Rozszerzone streszczenie.

Wartosé podstawowa “wa" - Japoriska "harmonia, zgoda, balans,
sprawiedliwoéé” - odgrywa ogromna role w kulturze Japoriskiej. Jest to
pojecie wieloznaczne - stara Japonie nazywano tez krajem "wa" - 1 o silnym

pozytywnym ladunku emocjonalnym: jesli cos jest "wa", to musi by¢ dobre. Po
drugiej wojnie $wiatowej, gdy pod wplywem amerykanskim wprowadzono do
Japonii instytucje demokratyczne, ich sukces byl tez zapewne zwigzany z
wykorzystaniem pojecia “wa", ktéremu przypisano wtedy znaczenie
demokratycznej harmonii, réwnowagi i sprawiedliwosci w danej instytucji czy
tez grupie zawodowej lub spoleczne].

Wiele jest réznic pomiedzy kultura japonska a polska, ale sa tez pewne
podobieristwa, ktére skianiaja mnie do przypuszczenia, 2Ze W pewnych
wzgledach kultura Jjaporiska mozZe by¢ tatwiej zrozumiana przez Polaka, niz
przez przedstawiciela kultury anglosaskiej czy amerykarskie]. Do
stwierdzenia tego upowaznia mnie niemal roczny pobyt w Japonii, pod koniec
ktérego koledzy Japonczycy czesto W dyskusjach stawiali mi 2artobliwy
zarzut - "ale ty nas za dobrze rozumiesz, a inni cudzoziemcy nie tak
bardzo". Chociaz Japoriczycy sa narodem bardzo pragmatycznym 1 dbatym o
wlasny interes, to jednak - podobnie jak w Polsce - w Japonil bardzo duzag
role odgrywaja imponderabilia, nadrzedne  wartosci o charakterze
emocjonalnym. Wojownicza tradycja Japonii - podobnie jak stare tradycje
polskie - wywotuje sentymentalizm (stad Japoriskie =zamilowanie w muzyce
Chopina; Moniuszko jest tam mniej znany, ale sadze, 2e “Straszny dwor"
czy "Halka" mialyby tam wielkle powodzenie), przywiazanie do tradycji
i symboli narodowych (takze w' pozytywnym sensie patriotyzmu, choc¢
oczywiscie przeradzaly sie one czasem i w skrajny nacjonalizm - w kazdym
badz razie, w Jjednym z moich referatéw o Polsce zasadnicza role odegrat
argument, ze flagi Japonii i Polski maja te same kolory), wreszcie honoru.

Oczywiscie, Japoliczycy sa narodem znacznie bardziej zdyscyplinowanym i
pozornie kolektywlistycznym (jeden z przedsigblorcéw anglosaskich,
ponad trzydziesci lat wiasciciel przedsigbiorstwa w Toklio, napisat ksigzke
pod zartobliwym tytulem "O sukcesie rynkowego komunizmu w Japonii") niz
Polacy, na ktérych wptywa z kolel tradycja ponad stuletniego oporu przeciw
zaborcom. Tym niemniej, stare hasto prezydenta Walesy *Zbudujmy w Polsce
druga Japonie", cho¢- intuicyjne, uwazZam Zza sluszne oraz - pod warunkiem
dogtebnej analizy réznic 1 ograniczen - w zasadzie realizowalne. Krytyka
tego hasla oparta byta o dos¢ powierzchowna percepcje roznic pomiedzy
kultura polska a Jjaporska: réznice te sa oczywiste, ale chodzi wtasnie o
to, aby zdajac sobie z nich sprawe wykorzysta¢ giebsze podobierstwa dla
przeniesienia do Polski pozytywnych WZOorcow.
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Japoriczycy nie sa bowiem z natury kolektywistyczni - wrecz przeciwnie,
podobnie jak Polacy, bardzo dbaja i zabiegaja o swe interesy indywidualne.

Ich pozorny kolektywizm - postrzegany zwtaszcza przez pryzmat kultury
anglosaskiej, w ktérej rola impoderabiléw jest bardziej drugorzedna w
stosunku do interesu indywidualnego - wynika natomiast wtasnie z silnego

oddziatywania pojecia harmonii. Jesli w przedsiebliorstwie amerykanskim
ktéry$ z pracownikéw jest w zlym humorze, to jego sprawa osobista - a takze
i wina, gdyz powinien on ‘"keep smiling", usmiecha¢ sie w kazdych
okolicznosciach, a je$li sie mu co$ nie wiedzie, to lepiej trzyma¢ sie z
daleka, gdyz zadawaé sie warto raczej z ludzmi sukcesu. W przedsiebiorstwie
japoriskim, ta sama sytuacja wywola calkiem odmienna reakcje: bedzie
dogiebnie komentowana przez kolegéw, ktérzy po pracy (gdy wypada zostaé
godzinke  celem kontaktéw z innymi i poglebienia "wa" zalogi np. przez
wspélne picie piwa czy sake) naméwia go delikatnie do zwierzen i odbeda z
nim dtuga narade, co zrobié dla poprawy sytuacji. Jesli bowiem Japonczyk
pozwala sobie przez zly humor zakidécié "wa" zatogi, to jego osobiste "wa“
musi byé tak silnie zakldcone, 2ze trzeba co$ poradzi¢ - inaczej straci na
tym cata zatoga, zaréwno w sensie grupowym jak i indywidualnym.

Réznice te najlepiej ilustruje typowa reakcja réznych narodowosci na
konwenc jonalne pytanie "Jak zdrowie?" czy "Jak ci 1idzie?". Amerykanin
odpowie "s$wietnie", chociaz bylby w powaznych klopotach. Polak czesto
odpowie " jak najgorzej", a przy odpowiednim stopniu zazylosci uraczy nas
dtuga lista swych klopotéw. Japoriczyk odpowie “dzigkuje, cho¢ mam pewne
kiopoty, ale nie sa one tak wazne" - co w stosunku do przyjaciela, kolegi z
pracy a zwlaszcza zwierzchnika jest jasnym sygnalem "jesli masz czas, aby
to powaznie przedyskutowaé, bede wdzieczny za dobre rady".

Japoniczycy czesto odczytuja takie niuanse intuicyjnie - maja tez w
swej -kulturze pewne instytucje, ktére stymuluja analize intuicyjng
szczegdlnie waznych decyzji (to temat osobny). Ogromng role w ich
spoteczenstwie ogrywa takze ksztalcenie w zakresie etykil spolecznej, bardzo
rozbudowane zardéwno w szkole podstawowej jak i Sredniej i traktowane jako
niezalezne od religii.

W Jjaponskiej organizacji pracy, pojecie harmonii wpiywa na wiele
rozwiazan szczegdlowych. Podzial kompetencji Jjest =zawsze bardzo silnie
podkreslony - i podejmowanie decyzji bez konsultacji =z osobami
kompetentnymi, zwlaszcza Jjesli decyzja ta wpiynie na ich prace, Jjest
powaznym naruszeniem harmonii. Takie odwlekanie decyzji - spowodowane
tez czasem tradycja, ktéra podkresla role intucji w procesach decyzyjnych,
a ta wymaga ‘czasu - czesto wydaje sie dziwne dla przedstawicieli innych
kultur, przyzwyczajonych do podejmowania decyzji "z marszu". Powiedzenie
“rozpatrze sprawe" w wielu kulturach traktowane jest jako sygnal odmowy; w
kulturze japoniskiej oznacza koniecznos¢ dalszych konsultacji i refleksji

Podobnie mozna interpretowaé wiele innych cech szczegdlnych japoriskiej
organizacji pracy, opisanych w literaturze, takich jak statosé sktadu
zalogi, silna hierarchia paradoksalnie potaczona zaréwno z bardzo demokra-—
tycznymi stosunkami w pracy Jjak i z elastycznoscia funkcji pracownika
(jesli to nie koliduje z podziatem kompetencji, kazdy pracownik gotdéw jest
wykonywaé dowolna prace potrzebna przedsiebiorstwu), $cista identyfikacje
pracownika z przedsigbiorstwem i gotowos¢ do szerszego postrzegania jeo
intereséw, wraz z gotowoscia do okresowych ograniczen piac w trudnych
okresach. MozZna tu podaé szereg przyktadéw o charakterze czesto anegdotycz-—
nym, ilustrujacych te cechy szczegélne. Interesujace dla siuchaczy moga byé
tez szczegdly japoniskiego systemu finansowania badan naukowych i
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organizacji instytutéw naukowych, na ktére brak miejsca w tym streszczeniu.

Istotne sa natomiast wnioski o wzorcach pozytywnych japorskiej
organizacji pracy, ktére mozZzna starac¢ sie wykorzystaé¢ na biezaco np. w celu
poprawy sytuacji jednostek badawczo-rozwojowych w Polsce w trudnych
warunkach ograniczonego finansowania, koniecznosci przystosowania sie do
sytuacji "swiata otwartego", adaptacji do gospodarki rynkowej przy
Jjednoczesnej koniecznos$ci pokonywania skutkéw recesji.

Po okresie zmniejszenia zatrudnienia, niezbedna jest konsolidacja
zatogi 1 zwiekszenie Jjej stopnia 1identyfikacji =z firmg. Mozna tu
wykorzysta¢ takie metody, Jjak niesformalizowane narady po pracy - nie w
formie wiecu politycznego, ale wymiany pogladdw =z wyraznym celem
zwiekszenia harmonii danej grupy poprzez dyskusje metod poprawy kondycji
firmy; organizacje spotkan towarzyskich - z raczej prostym poczestunkiem,
ale z losowym trybem rozmieszczenia uczestnikow, tak by sprzataczka mogta
siedzieé obok dyrektora; daZzenie do stymulacji Jjakosecl 1 wydajnosci pracy
poprzez grupowe dyskusje o czynnikach je warunkujacych, z uwzglednieniem

nawet najbardziej =zaskakujacych wnioskéw '"szarego pracownika"; podobne
dyskus je metod pozyskiwania zaméwien rynkowych; wprowadzenie skiadnika
premii “za pracowitosé¢", przyznawanego w glosowaniu zatogi. Warunkiem

skutecznosci takich metod jest jednak uswiadomienie pracownikom, zZe firma
bedzie miala lepsze szanse przetrwania i rozwoju, jesli stworza oni
harmoni jna grupe identyfikujaca sie - we wlasnym interesie - tez z jej
ogdélnymi interesami. Niezbedna jest wiec popularyzacja japonskiego pojecia
harmonii, czyli "wa".

Podobne wnioski o przenoszeniu wzorcéw pozytywnych z Japonii mozna tez
wyciagnaé w stosunku do polityki gospodarczej paristwa. Dojrzewa dzis
opinia, 2ze - z czysto pragmatycznych, a nie doktrynalnych wzgleddéw -
niezbedny Jjest w Polsce program typu amerykariskiego "New Deal” z lat
trzydziestych. Pamietaé¢ trzeba, 2ze w trudnym okresie po drugiej wojnie
swiatowej, Japonia odzyskata swa pozycje dzieki podobnym programom - i w
tym zakresie zatem warto przyjrzeé¢ sie doswiadczeniom japorskim.
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Przemystowy Instytut Automatyki i Pomiaréw

Al. Jerozolimskie 202, 02-222 Warszawa

SEMINARIUM

prof. dr inz. Adam Morecki
Zespot Robotyki i Biomechaniki Technicznej

Instytut Techniki Lotniczej i Mechaniki Stosowanej
Politechniki Warszawskiej

ZAGADNIENIA BADAWCZE 1 ZASTOSOWANIA
WSPOLCZESNEJ ROBOTYKI

mgr inz. Marek Petz
Przemystowy Instytut Automatyki i Pomiaréw PIAP

ZROBOTYZOWANA LINIA GRAFITOWANIA KINESKOPOW
W ZAKEADACH THOMSON-POLKOLOR

doc. dr inz. Ryszard Sawwa
Przemystowy Instytut Automatyki i Pomiaréw PIAP

ZROBOTYZOWANA LINIA PRAS SREDNICH
‘W FIAT-AUTO POLAND (FSM-2, TYCHY)

Sala Konferencyjna PIAP-DAMM
25 marca 1993, godz. 11%
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25 Marzec 1993 —

PROGRAM

I-go spotkania SEKCJI ZASTOSOWAN ROBOTYKI POLSPARU .
polaczonego z CYKLICZNYM SEMINARIUM PIAP

Czes¢ 1. Sala konferencyjna PIAP-DAMM
SPOTKANIE SEKCJI I SEMINARIUM

Przewidywany czas
[1ee—gpg=s —Powitanic. Z-ca Dyr. PIAP ds. Badawczo-Rozwojowych — dr inz. Jan

Jablkowski,

— Stowo o Polskim Stowarzyszeniu Pomiardw, Automatykii Robotyki — Prze-
wodniczqcy Komitetu Robotyki — prof. dr inz. Adam Morecki.

— Stowo o Sekeji Zastosowan Robotyki — Przewodniczqcy sekcji— doc. dr inz.

Ryszard Sawwa.

1125—1228 — Wspblczesne kierunki badan i zastosowan r(;botyki Prof. dr ini. Adam
Morecki.

1225240 Przerwa. Kawa. Herbata.

12.40—13.10 Automatyzacja/robotyzacja linii produkcyjnych — prace PIAP:

-—Zrobotyzowane linic grafitowania kineskopéw wzakladach Thomson-Po-

lkolor — mgr inz. Marek Petz.
— Zrobotyzowana linia pras $rednich w FIAT-Auto-Poland (FSM-2, Tychy)

— doc. dr inz. Ryszard Sawwa.

13101340 — Prezentacja aiektorych osiggnig¢ z dziedziny zastosowan robotyki, zgloszo-
nych przez uczestnikéw spotkania Sekcji.

1340—]410 — Przerwa i zwiedzenic wybranych laboratoridw PIAP. W tematyce m.in.:
badania KEM (kompatybilnosci elektromagnetycznej), badania w dziedzinie
sieci przemystowych MAP.

CZESC II. Sala Konferencyjna PIAP — Budynek 3 I pigtro.
SPOTKANIE SEKCJI ZASTOSOWAN ROBOTYKI

1410—] 530 1. Tezy do dyskusji o programie dzialania Sekcji.
Kol.Kol. A. Morecki, R. Sawwa, M. Petz.
2. Dyskusja
3. Whnioski i ustalenia



Prof. dr inz. Adam Morecki W-wa, 9.03.93.
Zespdt Robotyki i Biomechaniki

Technicznej

Instytut Techniki Lotnicze]

i Mechaniki Stosowanej Politechniki

Warszawskiej, ul.Nowowiejska 22/24

00-665 Warszawa

ZAGADNIENIA BADAWCZE
I ZASTOSOWANIA WSPOZLCZESNEJ
ROBOTYKI

Streszczenie

Podano podstawowe pojecia, zakres i podziat robotyki.
Przedstawiono problematyke badawcza robotyki teoretycznej
(teorii robotéw i manipulatordéw) i robotyki przemysiowej..
Robotyka jest dziedzing nauki i techniki, ktdra zajmuje sie
problemami mechaniki, sterowania, projektowania, pomiaréw zasto-
sowan i eksploatacji manipulatoréw i robotdw.
Przedmiotem zainteresowania robotyki jest zastosowanie robotdw
w badaniach naukowych, szeroko pojetej technice, budownictwie,
transporcie, rolnictwie jak réwniez w medycynie, badaniach pod-
wodnych i w przestrzeni kosmicznej. Teoria i technika manipulato-
réw i robotéw jest interdyscyplinarna dziedzina badan wymagajaca
wspdidziatania specjalistdw rdézinych dyscyplin.
W ostatnich latach nastapil szybki rozwdj robotdéw przemysiowych,
ktére znajduja szczegdlne zastosowanie w przemy$le maszynowym
do prac spawalniczych, malarskich, montazowych oraz obsiugi pras
i obrébek wykaniczajacych jak szlifowanie i polerowanie. Giéwnym
ich celem jest podwyzszenie jakos$ci wykonywanych prac oraz uwol-
nienie operatora od ciezkiej fizycznej oraz monotonnej pracy, a
szezgélnie od prac niebezpiecznych dla zdrowia a nawet 2zycia. )
Liczba produkowanych obecnie i instalowanych jednostek stale
wzrasta. Wzrasta réwniez poziom komplikacji tych maszyn, szczegSl-
nie w zakresie inteligencji maszynowej tj. czucia i wizji (rozpoz-
nawania obrazdw).
Mozna wyrdznié nastepujace dziaty robotyki:
- robotyke teoretyczna (teorie robotéw i manipulatordw),
- robotyke ogdélna (metody, aspekty ekonomiczne, socjalne, spoieczne,
ksztalcenie, terminologia, rozwéj i trendy przysziosciowe),
- robotyke metrologiczna (roboty do celéw pomiarowych, inspekcyj-

nych, diagnostycznych, kontrolnych),
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- robotyke maszyn lokomocyjnych (jedno-, dwu-, cztero-, szeécio-

i wielonoznych, mieszanych kotowo-noznych. do realizacji funkcji
chodu, biegu, skoku, pefzania po ladzie i w wodzie),

- robotyke medyczna i rechabilitacyjna (manipulatory i roboty do
celéw chirurgii, terapii, ortotyki,protetyki, rechabilitacji,
uktady czlowiek-maszyna (system),

- robotyke przemysiowa (zastosowanie robotdéw i manipulatordéw w
przemy$le maszynowym, SpOZywczym, papierniczym, szklarskim, w
chemii, energetyce, gérnictwie i innych),

- robotyke pozaprzemysiowa (zastosowanie robotéw do prac podwod—
wodnych, w przestrzeni kosmicznej, na innych planetach, do prac
naukowych, do celdédw wojskowych, walki z pozarami, katastrofami,
w budownictwie oraz w rolnictwie, transporcie, uslugacﬁ, admi-
nistraciji.

Nalezy podkreglié, ze robotyka przemysiowa Jjest §ciéle zwigzana
z rozwijajacymi sie obecnie elastycznymi systemami produkcyjnymi
(FSM) , zintegrowanymi systemami wytwarzania Zze sterowaniem kompu-
terowym (CIM) oraz bezludnymi fabrykami (AF).

Prognozy na najblizsze 30-50 lat przewiduja, iz w zwiazku z roz-
wojem techniki mikroprocesorowej (znaczny wzrost stopnia upakowania
w mikroprocesorze - rzedu 1 mld elementdédw - pojawia sie generacije
bioprocesoréw), procesordédw mechanicznych (kilkadziesiat tysiecy .
uktadéw mechanicznych ulokowanych w niewielkiej kostce o boku
1 cala), nastapi lawinowy rozwéj nowych generacji "inteligentnych"
robotéw posiadajacych znacznie wieksze mozliwos$ci pracy w zmiennym
otoczeniu niz obecne generacje robotdw.

W referacie podano rys historyczny rozwoju robotyki.

Oméwiono w kolejnos$ci wybrane zagadnienia robotyki przemysiowej.

Podano aktualny stan robotyki przemystowej na przykiadzie ostat-

niego ISIRu w Barcelonie.

Na zakondczenie podano aktualny stan robotyki w Polsce.

Wyktad bedzie ilustrowany przeZroczami i video.
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doc. dr inz. Ryszard Sawwa W-wa, 10 marca 1993
Przemystowy Instytut Automatyki i Pomlarow PIAP
02-222 Warszawa, Al. Jerozolimskie 202
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ZrobotyZOWana hma pras §rednich

w FIAT-Auto Poland (FSM-2, Tychy)

Automatyzacja i robotyzacja w dziedzinie proceséw produkcyjnych dyskretnych
jest obecnie bardzo stabo w kraju rozwinieta w poréwnaniu ze stopniem
automatyzacji proceséw ciaglych. W nowoczesnym przemysle motoryzacyjnym znane
i stosowane sa szeroko i od doéé dawna, zrobotyzowane linie zgrzewania. Jesli chodzi
natomiast o robotyzacje w ttoczniach, to zastosowanie automatyzacjiirobotyzacji w tej
technologii nie jest jeszcze tak dobrze opanowane. Z tego wzgledu opanowanie
robotyzacji linii pras érednich osiagniete poprzez zrobotyzowanie linii pras Nr 22
w FIAT-Auto Poland ma znaczenie pionierskie dla rozwoju automatyzacji tlocznictwa
w kraju.

Temat zostal opracowany i zrealizéwany przez polska kadre techniczna 1
naukowa w oparciu gléwnie o.urzadzenia wyprodukowane w kraju (za wyjat kiem
sterownika - zakupionego w firmie Siemens) i z oprogramowaniem robotow i
sterownika wykonanym przez te kadre.

Zrobotyzowana linia pras érednich Nr 22 w FIAT-Auto Poland, Tychy jest
pierwszym w kraju opracowaniem i wdrozeniem zrobotyzowanej linii pras érednich i
moze oraz powinna stanowié podstawe do zrobotyzowania innych linii na éredniej
ttoczni w FIAT-Auto Poland, Tychy, (w tloczni potencjalnie tej mozna zrobotyzowaé
do 7 linii pras zawierajacych 66 pras), Jak tez linii pras $rednich w innych ttoczniach.
W kraju nie ma podobnej zrobotyzowanej hnu dla pras $rednich. Uzyskane wyniki
i do$wiadczenia powinny w duzym,stopnitt ulatwi¢ i przySpieszy¢ robotyzacje/
automatyzacje réwniez linii pras ciezkich. Poprzez robotyzacje linii pras osiaga sie
eliminacje zatrudnienia przy recznej pracy - ciezkiej, szkodliwej i niebezpiecznej,
polepszenie jakosci produkcji, racjonalizacje czasu pracy ludzi, maszyn i
oprzyrzadowania technologicznego, oraz.poprawg warunkéw BHP obstugi linii, ktéra
realizuje nadzérnad praca liniiizaladowuje obrotowy automatyczny podajnik wykrojek.

W zrobotyzowanej linii pras $rednich realizowane jest sterowanie nadrzedne, w
ktérym sterownik koordynuje wspétprace - pras- i robotéw, monitorowanie wszystkich
urzadzen, a takze wprowadzone sa elementy zarzadzaniai operatywnego kierowania
produkeja, tj. wySwietlanie z mozliwoscia drukowania raportéw produkcyjnych,
informacji o przebiegu produkeji oraz obliczanie wspétczynnika wykorzystania linii,
a takze wspétezynnikéw dyspozycyjnosci technicznej réznych grup urzadzen. Jest to
rozwigzanie kompletne, a jednocze$nie stanowi pierwszy i zasadniczy, gotowy do
wlgczenia, element do tworzenia z1ntegrowanego systemu wytwarzania na ttoczni - t.].
systemu CIM tloczni. Robotyzacjalinii-prdé srédnich zapewmla poprzez zastosowanie
sterownika o duzych mozliwoéciach sprzetowych i oprogramowania, sprawng
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diagnostyke pras i robotéw, jak tez pozwala, “poprzez obliczanie wspoétezynnikow
dyspozycyjnoéci, liczbowo i w sposdb zobiektywizowany ocenia¢ prace réznych stuzb
ttoczniiw ten sposob usprawniaé organizacje produkeji 1 racjonalizacje wykorzystania
parku maszynowego (patrz R.Sawwa, St. Dwojak “O ocenie eksploatacyjnej
zautomatyzowanych-zrobotyzowanych systeméw produkcyjnych”).

Zrobotyzowana linia spelnia nastepujace, podstawowe wymagania techniczne:

 wydajnoéé linii - nie mniejsza niz 8 sztuk wyttoczek na min,

« czas przezbrojenia linii w zakresie automatyki' - nie wiecej niz 1 godz,

« obstuga technologiczna linii - maksymalnie 2 osoby, ktére wykonuja funkcje
nadzorcze i uzupelniania magazynu wykrojek w podajniku. Bez robotyzacji
pracowato na linii 7 oséb na kazdgj zmianie wykonujac prace reczna
wyjmowania wytloczek spod prasy i wktadania ich do nastepnej. Praca ta jest
nuzaca i szkodliwa dla zdrowia, wplywajgcd niszczaco na przeguby rak i
kregostup; : _

. elastycznosé produkcyjna -polegajaca na mozliwosci produkcji réznych
wytloczek z przewidywanej grupy technologicznej oraz elastycznosé
umozliwiajaca podziat linii na sekcje produkujace rézne detale,

« sterownik nadrzedny linii (duzej mocy) Simatic S5-155U, dostosowany
sprzetowo i programowo do dolaczenia linii pras do sieci komputerowej
wyzszego szczebla ukladu automatyzacji na tloczni - tj. do systemu CIM
(systemu komputerowo zintegrowanego wytwarzania) tloczni.

Koszt realizacji robotyzacji linii pras z wykorzystaniem polskich robotow jest
wysoce konkurencyjny i kilkakrotnie nizszy od cen Zadanych przezfirmy zachodnie.



mgr inz. Marek Petz ‘ ‘ W-wa, 12 marca 1993
Przemystowy Instytut Automatyki i Pomiaréw PIAP
02-222 Warszawa, Al. Jerozolimskie 202
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Zrobotyzowana linia graﬁtowama klneskopow w zakladach
Thomson»Polkolor

2

W lipcu 1992 r PIAP rozpoczaj reahzac_]e W, Thomson Polkolor w Piasecznie trzech
zrobotyzowanych linii do pokrywania graﬁtem 'stozkéw kineskopéw i lakierem
silikonowym warstwy wokét anody. Zakres prac byt bardzo obszerny, a przyjety czas
realizacji bardzo krétki (odpow1edmo 7, 819 miesigcy). W skiad linii wchodzito wiele
urzadzen dostarczanych przez inhe 1zaklady (piece podgrzewajace kineskopy,
silniki napedu transporteréw, pompy grafitu, roboty IRb-1500). Transporter zostal
wykonany w PIAP (wedtug projektu firmy zwigzanej z Polkolorem), réwniez stanowisko
lakierowania 1 stanowisko pomiaru rezystancji zostaly wykonane w PIAP.

Praca linii wyglada nastepujaco : kineskopy zaladowane recznie na linie sg
podgrzewane w piecu do temperatury 40-50 C, nastepnie s3 przenoszone do stanowiska
przed robotem, gdzie nanoszona jest przez robot warstwa grafitu. Nastepnym
stanowiskiem jest stanowisko lakierowania, nanoszace piericier z lakieru wokét
anody kineskopu. Potem kineskopy wchodza do suszarki, a nastepnie przechodza
do stanowiska pomiaru rezystancji warstwy grafitu. W zaleznosci od wyniku
pomiaru na stanowisku zdejmowania kineskopu zapala sie zielona lub czerwona
lampka, sygnalizujaca pomiar “dobry” lub “zty”.

Catlos$¢ linii jest sterowana przez sterownik C200H firmy Omron, ze wzgledu
na do$é ztozong logike dziatania linii. Przez czujniki optyczne jest rozpoznawany typ
kineskopu (maly, duzy), co warunkuje wybér programu robota. Inne czujniki
rozpoznaja, czy kineskop na linii byl poprzednio grafitowany. Taki kineskop nie
moze byé po raz drugilakierowany.. Sterownik..wysyta réwniez, w zaleznosci od
typu kineskopu, odpowiedni sygnat do uktadu lakierowania i douktadu pomiaru
rezystancji.

PRI e g Fhe 3.

Bardzo zmudnym zadaniem -bylo ~programowame robotéow ze wzgledu na
wymagania Polkoloru. Klneskopy mus1a1y spelmac nie tylko parametry elektryczne
(z czym nie bylo probleméw), ale rowniez dosc niéprecyzyjne wymagania estetyczne (z
czym bylty duze problemy). Obecnie trwaja - rozmowy na temat pewnego rozszerzenia
funkgji tych linii 'w ramach oddzieliej umowy.- © °
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Przemyslowy Instytut Automatyki i Pomiaréw
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Al. Jerozolimskie 202, 02-222 Warszawa

mgr inz. Rafat Wiecko
Przemystowy Instytut Automatyki i Pomiaréw
PIAP

WYBRANE MIKROKONTROLERY FIRMY MOTOROLA
MOZLIWOSCI ZASTOSQOWAN
W URZADZENIACH KONTROLNO . POMIAROWYCH

6 kwietnia 1993, godz.11%
Sala Konferencyjna PIAP
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WYBRANE MIKROKONTROLERY FIRMY MOTOROLA
MQZLIWOSCI ZASTOSOWAN W URZADZENIACH KONTROLNQ ﬁ?%gAROWYCH
i
Motorola jest najwiekszym producentem 82 bitowych
mikrokontrolerdw (HCO05, HCl1l). W odréznieniu od wielu innych
firm, iachowana zostata cilagtodé architektury procesordw i
sktadni ich asemblerdw. Jest to szczegdlnie wazne w sytuacji
gdy, wedtug danych publikowanych przez najwiekszych
producentdw, co tydziet pojawia sie na rynku 'nowy pProcesor,
rézZniacy sie istotnie ~"od pozostatych. Oferte Motoroli
uzupetniaja mikrokontrolery 32 Dbitowe (683xx, oparte o
architekture procesora 68020) 1 16 bitowe (HC16, 2aczace
rodzine mikrokontrolerdw 8 bitowych i 32 bitowych). -
. //
1. Modularna architektura mikrokontrolerdw Motoroli

¥
o

H

Mik;okontrolery Motoroli charaktﬁryzuje wewnetrzna%a%bhitekthra
modutowa, umoz ]l iwigjaca wytwarzanie mikno%ontroleréw
dostosowanych do rdéznorodnych =zadan poprzez zmiahé‘cﬁoczehia
Jjednostki centralnej ( wbudowanych peryferidw ). Zapewnia to
zachowanie srodowiska sprzetowego i programowego, dzieki czemu
czas opracowania nowych urzadzenn w oparciu 0 dowolny
mikrokontrolgr danej rodziny ulega skréceng?§ Oprécz

’ tﬂ uktady

wejsc/wyjsé rdéwnolegtych, portdw sgzeregowych asynchronicznego i

standardowych moduidw ° peryvferyjnych takich jj

synchronicznego, 1itp., wbudowane zostaiy mechanizmy Kkontroli
poprawnosci dziatania procesora 1 wykonywania programu,
szczegdlnie istotne przy realizacji urzadzer przemysitowych.

Konstruktor posiada mozliwos< wyboru procesora, ktéry najlepiej
odpowiada potrzebom projektu, pod wzgledem pojemnogci’ pamieci
EPROM/ROM, RAM, Jbecosci pamieci EEPROM, rodzaju peryferidw (8
kanatowy, 8/10 bitowy przetwornik adc, asynchroniczny port
szeregowy, synchronicznxgﬁport szeregowy, ukiady uzaleznien

czasowych, sterownik wyswietlacza LCD, 3itp.), czestotliwosci
i
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pracy, rodzaju obudowy itp.

Wobec ujednolicenia architektury jednoéték centralnych
mikrokontrolerdw, ich oprogramowania i modufgrnoéci ukt addw
peryferyjnych, Jjest to rzeczywista swoboda wyboru, a nie trudny
do rozstrzygnigcia dylemat czy korzystniej Jjest zastosowad
dodatkowy ukiad peryferyjiny, pramied zewnetrzns, czy PpProcesor
innego producenta, o -odmiennej architekturze, odmiennej liscie

rozkazdéw, wyzszej cenie lub innych niedomaganiach (np. brak

mechanizmdw wspomaga jacych niezawodnosd pracy). Dzieki'

konsekwentnemu =zachowaniu podstawowych elementdw architektury
mikrokontrolerdw zmiana rodziny Przysparza daleko mniej

trudnosci niz zastosowanie procesora innego producenta.

Motorola produkuje rdwniez szereg urzadzehn wspomagajacych
uruchamianie 1 testowanie mikrokontrolerdw. Opﬁ&cz emeulatordw,
oferowane 53 tanie pakiety uruchomieniowe (Q cenie od ok.
100%), umozliwiajace sprawdzenie mozliwosci danego procesora i

przygotowanie pierwszych aplikacji.

2. Mikrokontrolery rodziny HC1l1

<

— s3 to mikrokontrolery ogdlnego przeznaczeéi&f/posiadajace
wbudowane pamieci EPROM, RAM, EEPROM, ukLady peryferyjne
ngéé/wyjéé réwnolegtych, porty ‘szeregowe SCI (uart), SPI,
przewania czasu rzeczywistego, przetwornik adc,
wejscia/wyjscia impulsowe, mechanizmy konfigurowania
architektury sprzetowej przez uzytkownika.

3. Mikrokontrolery rodziny HCO0S

- s& to uktady o uproszczonej architekturze i liscie
rozkazdsw. Charakteryzuje je szeroki zakres napied
zasilania (3-6V) 1 maty pobdér pradu (ok. 3mA typ.),
umozliwiajacy MNch wykorzystanie W przyrzadzch o

>

zasilaniu bateryjnym. .

14

!
)



Lo

4. Mikrokontrolery rodziny 683xx

oparte o} architekture Procesorow rodziny 68000
charakteryzuja sie w peini moduiows budowa wewnetrzna. Moc
przetwarzania zbliZzona jest do mozliwosci procesora 68020.
Posiadaja rozbudowane ukiady kontroli poprawnosci pracy
procesora 1 wykonywania programu, charakterystyczne dla
catej rodziny 68000. Oprdécz modut dw peryferyinych
typowych dla rodziny HCl1ll posiadaja stoko specjalizowane
uktady ne. uzaleznien czasowych, wspomaga jacych

wykonywanie zadan pomiarowych 1 sterowania.

5. Mikrokontrolery rodziny HC16

stanowlia potaczenie pomigdzy rodzinami mikrokontrolerdw 8
bitowych (HC11) i 32 Dbitowych (683xx) . Oparte sa
zmody fikowanga architekture 1 liste rozkazdéw
mikrokontrolerdw HC11, wykorzystujac ukitady sprzetowe
rodziny 683xx. Dodatkowo wbudowane =zostaty mechanizny

DSP, rozszergajace dziedzine zastosowarn mikrokontrolerdw.

-~
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Przemystowy Instytut Automatyki i Pomiaréw

Al. Jerozolimskie 202, 02-222 Warszawa
Dr 1nz

ARTUR WIECZYNSKI
PIAP TEL: 23-82-33

SEMINARIUM

PILOTOWE WPROWADZENIE
DO RATOWNICTWA PRZEMYSt.OWEGO
SATELITARNEJ SIECI
7BIERANIA DANYCH, KONTROLI
I ZAPOBIEGANIA KATASTROFOMM.
EKOLOGICZNYM G ENTIE.

( GLOBAL ENVIRONMENTAL NETWORK }OR INDUSTRIAL EMERGENCIES )

Sie¢ obejmuje procesy:
-produkcji,
-skltadowania,

-transportu.

Sie¢ bazuje na komunikacji

satelitarnej w standardzie
INMARSAT-C.

20 Kwietnia 1993, god=:
Sala KonferencyJjna Bud.

1 1
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WPROWADZENIE

Przemys! owy Instytﬁt Automatyki i Pomiardw prowadzi
prace przygotowawcze do pilotowego uruchomienia w Polsce
satelitarnej sieci kontroli i zapobiegania przemystowym
katastrofom ekologicznym GENIE ( Global Environmental
Network for Industrial Emergencies ) z uzyciem standardu
komunikacji INMARSAT-C. Sie¢ ta umozliwi z jednej strony
sprawne, automatyczne zbieranie, przetwarzanie i
przekazywanie danych i sterowanie, z drugiej zas, w
przypadku awarii, skuteczny pomoc powol anych do takick
dzial an stuzb zak! adowych, . oraz w przypadéu
koniecznosci, instytucji krajowych i migdzynarodowych.

Centrum sieci (IERC - Industrial Emergency Response
Centre ) bzdzie zainstalowane w Instytucie, zas jej
terminale przemys!owe w okresie badar pilotowych w t rzech
du?zych zak! adach przemys!owych na poludniu, w centrum i
na pdlnocy kraju, oraz trzech jednostkach ruchomych
transportuijacych niebezpieczne substancje chemiczne.

Prace mnad siecia GENIE Instytut prowadzi w

porozumieniu z Departamentem Polityki Przemystowej
Ministerstwa Przemysiu i Handlu oréz we W spdlpracy
miedzynarodowej z WICE (World Industry Council for the
Environment), iNMARSAT - Wielka Brytania i innymi
uczestnikami i sponsorami tych badat pilotowych.

" M'l; T "TM">
- «» Obecnie trwaJQ«prace przygotowawcze‘lkompletac:a systemu
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INDUSTRIAL RESEARCH INSTITUTE
FOR AUTOMATION AND MEASUREMENTS

02-222 Warszawa, Al. Jerozolimskie 202
POLAND
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Przemyslowy Instytut Automatyki i Pomiaréw

Al. Jerozolimskie 202, 02-222 Warszawa

l AMBULANCE | §?

OTHER

L s

I POLICE '

S ERER.
ARTMEN

AUTHORITIES

Grosarl Environental INETWORK FOR L NDUSTRIAL JFMERGENCIES

*  Pilot project: Industry in Poland

Wazniejsze Dane:

l.Licencja..Dec. Ministra Lagz.NT:4/93
2.Standard laczn. satelit.-INMARSAT-C
3.Termin uruchomienia ............ 1993
4.0kres badan pilotowych....... 4 mies.
5.Typ anteny JUE-80M Jap.Radio Co.Ltd.
6.Zakres czestotl:TX 1626.5-1646.5 MHz

RX 1530.0-1545.0 MHz

7.Polaryzacja......Right-hand circular

8.Routing St brzeg.Raisting-Niemcy.
- TEmT T : Ty T
o RS - i s S oe ik
DUSTRIALLFMERGENCY TIRESPONSE -
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Przemysiowy Instytut Automatykl | Pomiaréw

Al. Jerozolimskie 202, 02-222 Warszawa

SATELITARNA SIEC KONTROLI -
I ZAPOBIEGANIA PRZEMYSLOWYM
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Przemystowy Instytut Automatyki i Pomiaréw

Al. Jerozolimskie 202, 02-222 Warszawa

SEMINARIUM

prof. dr inz. Tadeusz Missala
Przemystowy Instytut Automatyki i Pomiaréw

PIAP

JAKOSC PRODUKTOW I USLUG NA WOLNYM RYNKU -

jak nie wypas$é z obiegu?

4 maja 1993, godz.11%
Sala Konferencyjna PIAP
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prof. dr inz. Tadeusz Missala W-wa, 15 kwietnia 1993
Przemystowy Instytut Automatyki i Pomiaréw PIAP, NQ
02-222 Warszawa, Al. Jerozolimskie 202

4

JAKOSC PRODUKTOW 1 USLUG NA WOLNYM RYNKU -
jak nie wypas¢ z obiegu ?

1. JAKOSC:
- pOJQCie’
- deﬁnicja,
- interpretacja.

2. JAKOSC - element walki konkurencyjne;.

3. SYSTEMY ZAPEWNIENIA JAKOSCI:
- pojecie,
- modele,
- elementy,
- dokumentowanie.

4. WYKAZYWANIE KOMPETENCJI w zakresie jakosci:
- certyfikaty produktow i ustug,
- certyfikaty systemow.
5. LABORATORIA AKREDYTOWANE - ich rola i znaczenie.
6. JAK TO WYGLADA na Zachodzie ?
7. Pierwsze reminiscencje w Polsce.

8. Pierwsze reminiscencje w PIAP.

. WNIOSKI dla Instytutu.

. 3o
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POSTEPOWANIE PRZYPADKOWE

JEST

POJSCIEM
NA. KOMPROMIS

I/LUB

PODEJMOWANIEM
RYZYKA

ODNOSNIE

ZGODNOSCI WYROBU

35
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ZGODNOSC WYROBU

ZALEZNA OD

PRZYPADKOWEGO
POSTEPOWANIA
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Przemysiowy Instytut Automatyki i Pomiaréw

dr inz. Marian Wrzesteni
Przemystowy Instytut Automatyki i Pomiaréw

PIAP

MODULOWY STEROWNIK PRZEMYSEOWY BAZUJACY
NA MAGISTRALI VME Z ZAIMPLEMENTOWANYM
SYSTEMEM RTOS 0S-9:

- KOMPUTER PEP MC

25 maja 1993, godz.11%
Sala Konferencyjna PIAP

Al. Jerozolimskie 202, 02-222 Warszawa
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1. Sterownik jako czedé¢ centralna cyfrowego systemu automatyza
cji obiektdw i proceséow technologicznych.

Regulator, lub sterownik cyfrowy, Jjest urzadzeniem, w ktorym
mikrokomputer {(lub system mikroprocesorowy) na podstawie programu
rapisanego w pamigci steruje procesem technologicznym lub obiektem
takim jak instalacja, maszyna itp. Mikrokomputer najpierw odczy-
tuie sygnaly wejdciowe pochodzgqce z czujnikdw i przetwornikow po-
miarowych (zbieranie informacji), nastepnie wykonuje obliczenia
rgodnie z programem (przetwarzanie informacji), a potem na podsta—
wie wynikdw ustawia sygnaty wyjsciowe urzadzen wykonawczych (ste-
rowanie). Odczyt weidd, obliczenia i ustawianie wyjsc¢ sa powtarza-
ne z okresem zwanym cyklem regulgtora lub sterownika.

Wejscia i wyijscia moga by¢ analogowe — ciagte, lub binarne -
dwustawne. Wejscia analogowe s3 generowane przez przetworniki po-
miarowe, termometry oporowe, termoelementy, nadajniki potencjome—
tryczne itd. Wejé4cia binarne pochodzgq =z przekaznikow, czuinikow
stykowych, wylacznikow krancowych, przyciskdw recznych itd. Wyi—
4cia analogowe oddziatujg na sitowniki o charakterystyce propor—
cionalnej (elektryczne, pneumatyczne, hudrauliczne) lub na elek-
troenergetyczne sterowniki mocy. Wyjscia binarne za posrednictwem
przekafnikéw i stycznikdw wlaczajg silniki, zawory, grzeiniki,
elementy sygnalizacyine itp.

2. Klasyfikacija

W zaleznodci od funkciji realizowanych przez program oraz  ro—
dzaju wejst/wyiséd regulatory i sterowniki cyfrowe mozna podzielid
na nastepujgce grupy:

- regulatory PID,

- przetworniki inteligentne z algorytmem PID,

~ sterowniki logiczne PLC,

- regulatory i sterowniki wielofunkcyine — aparatowe,
- modutowe regulatory kasetowe.

— madultowe komputery przemysiowe



Dmawiana w referacie grupa to modulowe komputery przemysiowe.
3. Modulowe komputery przemystowe

Modulowe komputery przemystowe, to zestawy zawierajgce wilasny
system operacyiny, modutly funkcjonalne, napedy dyskdw, oraz opro-—
gramowanie narzedziowe umozliwiajgce realizacije oprogramowania
uzytkowego. Komputer przemystowy mozZze pracowac¢ niezaleznie, w ze-
stawie = podlegiymi mu elementami pomiarowymi i wykonawczymi, tak
w systemie zcentralizowanym, Jjak 1 rozproszonym. Automatyzacia ko-
mpleksowa wymagajgaca sterowania obiektami roaozproszonymi jest rea-—
lizowana za pomocy sieci lgaczigce] zardwno ukltady analogowe jak i
sterowane binarnie. S8 one odmiang requlatordw kasetowych.

Frzyktadem takiego komputera Jjest zestaw +firmy FPEFP Modular
Computers, w ktdrege sktad wchodzg wmoduty: =zasilacza, Jjednostki
centralnel, modul komunikacyljiny umozliwiajgcy prace w sieci Ether-
net, modul komunikacyliny RS 485, napedy dysku FD i HD oraz bogaty
zestaw modutdw analogowych i cyfrowych. Ma on zaimplementowany
wielouiZytkowy system operacyiny czasu rzeczywistego 05-9 firmy Mi-
.croware, umozliwiajacy prace w sieci w czasie rzeczywistym. Sied
Jjest zestawiana z podsystemdw tego samego producenta umozliwiaig-—
cych odbidr sygnaldw pochodzacych z czujnikdw, jak i przekaz syg-
natdw steruigqcych ukladami wykonawczymi. Czas Jednego cyklu we
wspomnianym komputerze wynosi 8.1 ms. Oprogramowanie systemowe 1
narzedziowe firmy Microware zezwala na opracaowywanle oprogramowa-
nia uzytkowego w jezyku C, Fortranie, Ada i Basicu. Komputer mozZzna
konfigurowad jako dyskowy lub w peini ROMowalny. Jednostka centra-
lna wykorzystuje procesory Firmy Motoroli serii 68000, tacznie =z
wprowadzonym ostatnio 68040/30 MHz.

Z.1. System operacyiny 0S-9

Funkcie systemu operacyijnego to nadzdr gildwny nad zasobami i
funkcjami komputera.
Zasoby komputera skladajg sie z:

- pamieci,

39



czasu procesaora CPU (qgntral procesor unit)

urzadzen WE/WY takich';;k FD, HD, porty szeregowe i rownolegile.
W referacie omawia sig:

Podstawowe funkcje systemu operacyjinego

Mozliwe konfiguracje 085-9

Narzedzia programowania i jezyki programowania

Cechy systemu 08-9

Zastosowania 08-9

Strukture 08-9

Organizacjg modulow w 05-9 R

Wskazano réwniez gtdwnych wyroby wybranych firm z zakresu te-

chnologii VME.

Ap o s



Przemyslowy Instytut Automatyki i Pomiardw
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Al. Jerozolimskie 202, 02-222 Warszawa

SEMINARIUM

mgr Stawomir Przybysz
POLNET Tech. Int. Warszawa

BAZY DANYCH,
SQL,

NAJWAZNIEJSZE IMPLEMENTACJE

| Sala Konferencyjna PIAP
| 8 czerwca 1993, godz.11%




1) Wstep.

2) Bazy danych - model relacyjny.

- dlaczego bazy danych
baza danych a system informacyjny
charakterystyka modelu relacyjnego
zasady Codda i
normalizacja danych w modelu relacyjnym

1

3) Jezyk SQL
- definiowanie danych
- manipulowanie danymi
- wyszukiwanie danych
- dynamiczne instrukcje SQL
- obsluga transakcji
- nadzér nad dostgpem do danych

4) System zarzgdzania bazg danych.

5) Najwazniejsze systemy zarzadzania bazy danych : INFORMIX,
INGRES, ORACLE, PROGRESS, SYBASE.

Srodowisko sprzgtowe

systemy operacyjne

systemy zarzadzania bazg danych

jezyki czwartej generacji (4GL)

prekompilatory dla jezykéw klasy 3GL

SQL

konfigurowanie w sieci

interfejsy do innych systeméw zarzadzania bazg danych

narzgdzia CASE

generatory aplikacji, generatory raportow
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Przemystowy Instytut Automatyki i Pomiardéw

Al. Jerozolimskie 202, 02-222 Warszawa

mgr inz. Czestaw Godzisz
Przemystowy Instytut Automatyki i Pomiaréw
PIAP

ODPORNOSC ROBOTA PRZEMYSLOWEGO NA ZAKELOCENIA

WYSTEPUJACE W ZASILAJACEJ SIECI ENERGETYCZNEJ

15 czerwea 1993, godz.11%
Sala Konferencyjna PIAP

4%



mgr inz. Czestaw Godzisz
PIAP tel.23-76-48

ODPORNOSC ROBOTA PRZEMYSELOWEGO NA ZAKEOCENIA
WYSTEPUJUACE W ZASILAJACEJ SIECI ENERGETYCZNEJ.

Referat prezentuje procedure okreslania wymaganego
poziomu odpornoéci obwodu zasilania sieciowego robota dila
umownych sygnatéw zaktécajacych zalecanych w dokumentach
normalizacyjnych na podstawie wynikéw pomiardéw zakitécen
wystepujacych na przytaczu sieciowym w przewidywanej
lokalizacji na obiekcie, przed zainstalowaniem robota,
Podano wyniki pomiaréw zaktécen wystepujacych w sieciach
przemystowych, na terenie FS8O i FSM oraz PIAP. Pomiary
wykonano specjalizowanym rejestratorem zaktéceh
sieciowych PLDM 3600A firmy LIEBERT (USA) umozliwiajgcym
rejestracje parametroéw zaktécerh impulsowych, dynamicznych
zmian wartoéci napiecia, zmian czestotliwoéci i czasu
rzeczywistego rejestrowanych zdarzefh zakté6cajgcych,

Blisko 87/ zarejestrowanych zakiécen, w czasie 200h

monitoringu, miato charakter impulsowy, pozostate
dotyczyty krétkotrwatrych obhizeh ale nie przekraczajgcych
granicy - 157, Stwierdzono, 2e rozklad czgstosci

wystepowania amplitud impulséw ma charakter wyktadniczy
dla 807 zbioréw pomiarowych. Zaproponowano wykre$ina
metode prognozowania dlugoterminowego amplitud impulséw i

czestoéci ich wystepowania w oparciu o wyniki z
ki 1kugodzinnego monitorowania.
Sprawdzono stopien odtwarzalnosci zaktéceh obiektowych

przez umowne sygnatu zaktéca jace wprowadzane do obwodu
sieciowego typowego robota 'zalecanymi metodami symultacji.
Stwierdzono, 4e charakter =zaktéceh obiektowych jest w
dobrym stophiu odtwarzany przez gerie impulsoéw
nanosekundowych 5/50 ns, impulsy oscylacyjne ttumione 1
IMHzZ/6us i impulsy duzej energii 1,82/50 (B/Eolps (wg PN
86/E-06600).

Ookre$ilono wymagane poziomy odpornoéci obwodu
sieciowego robota dla tych umownych impulséw z
uwzglednieniem dopuszczalnej przez uzytkownika czestos$ci
wystepowania upo$ledzenia funkc jonalnego robota (btednego
dziatania) i wynikoéw pomiardéw dla konkretnych

lokalizacJi.



zalecany poziom odpornosci dla sygnau
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Politechnika Warszawska - Wydzial Elektryczny
Instytut Sterowania i Elektroniki Przemyslowej
doc. dr hab. inz. Piotr Pelczewski
ul. Koszykowa 75
00-662 Warszawa

Politechnika Warszawska
Dziekan Wydziatu Elektrycznego
prof. dr hab. inz. St. Bolkowski
Pl. Politechniki 1
00-661 Warszawa

. Politechnika Warszawska - Wydzial Elektroniki
Instytut Automatyki

prof. dr hab. inz. Krzysztof Malinowski

ul. Nowowiejska 15/19

00-665 Warszawa

Politechnika Warszawska - Wydziat Elektroniki
Instytut Automatyki

prof. dr hab. inz. Anatol Gosiewski

ul. Nowowiejska 15/19

00-665 Warszawa

. Politechnika Warszawska
Wydzial Mechaniczny Energetyki i Lotnictwa
prof. zw. dr hab. inz. Adam Morecki
ul. Nowowiejska 24
00-665 Warszawa

Politechnika Warszawska

Instytut Automatyki Przemystowej
prof. dr hab. inz. Wiestaw Niewczas
ul. Narbutta 87

02-524 Warszawa

Politechnika Warszawska
Instytut Technologii Mechanicznej
doc. dr inz. Tadeusz Strzelecki
ul. Narbutta 86
02-524 Warszawa

Politechnika Warszawska
Instytut Technologii Bezwidrowej
dr Tadeusz Golatowski

ul. Narbutta 85

02-524 Warszawa

Komitet Badari Naukowych
Departament Badan (S-5)
dr inz. Andrzej Bargiel
ul. Wspélna 1/3
00-950 Warszawa
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Instytut Mechaniki Precyzyjnej
Dyrektor prof. Jerzy Bué
ul. Duchnicka 3
00-967 Warszawa

Ministerstwo Przemystu i Handlu
Departament Polityki Przemystowej
mgr inz. Henryk Kaminski
ul. Wspélna 4
00-926 Warszawa

Instytut Elektrotechniki
Dyrektor Naczelny
dr inz. J. Paradowski
ul. Pozaryskiego 28
04-703 Warszawa Miedzylesie

Instytut Elektrotechniki
Zaklad Napedéw Obrabiarkowych
mgr inz, Wojciech Sliwiriski
ul. Pozaryskiego 28
04-703 Warszawa Miedzylesie

Instytut Podstawowych Probleméw Techniki PAN
prof. H. Frackiewicz
ul. Swietokrzyska 11/21
00-049 Warszawa

Instytut Biocybernetyki
i Inzynierii Biomedycznej PAN
ul. Twarda 55
00-818 Warszawa

Instytut Badar Systemowych PAN
prof. Roman Kulikowski
ul. Newelska 6
01-447 Warszawa

Oérodek Badawczo-Konstrukcyjny
“KOPROTECH”
ul. Suwak 4
02-676 Warszawa

Centrum Badawczo-Konstrukcyjne Obrabiarek
mgr inz. Grzegorz Janicki
ul. Staszica 1
05-800 Pruszkow

Osrodek Badawczo-Rozwojowy Podstaw
Technologii i Konstrukeji Maszyn “TEKOMA”
mgr inz. Jan Lukaszewicz
ul. Lucerny 108
04-687 Warszawa

Fabryka Obrabiarek “MECHANICY”
ul. Sienkiewicza 19
05-800 Pruszkow



21. Huta Szkla “Wotomin”
ul. Wileriska 49/51
05-200 Wolomin

22. Prezes sp. z 0. 0. “MERA”
mgr inz. Janusz Rudnik
w/m

23. Instytut Technologii Elektronowej
Zaklad Projektowania Systemowego
mgr inz. Zbigniew Poznariski
Al. Lotnikéw 32/46
02-668 Warszawa

24. Fabryka Miernikéw i Komputeréw "Era"
ul. Lopuszaniska 117/128
02-232 Warszawa

25. Thomson-Polkolor
dziat PE-2M
inz. Kazimierz Gurtowski
ul. Okulickiego 7/9
05-500 Piaseczno
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Lista dodatkowa zaproszonych na seminaria w dn. 93

Fabryka Samochodéw Osobowych

Biuro Inf. Techn. i Wspélpracy z Zagranica

mgr inz. W. Motyl
ul. Stalingradzka 50
03-215 Warszawa

ZakYady Koparek i Hydrauliki
"BUMAR-Warynski"
ul. Kolejowa 57
01-210 Warszawa

Zaklady Mechaniczne "PZL-WOLA"
Fort-Wola
Q0-961 Warszawa

Warszawskie Zaklady Radiowe "RAWAR"
ul. Poligonowa 30
04-051 Warszawa.

Piastowskie Zaklady Przemystu Gumowego
"STOMIL"

ul. Warszawska 10

05-870 Piastoéw

Warszawskie Zaktady Telewizyjne l"IElemAi‘,s"
ul. Matuszewska 14 '
03-876 Warszawa ~

"Ursus" Zaklady Mechaniczne
Centrum Organizacji i Informatyki
ul. Traktorzystéw 10 '
02-495 Warszawa

Thomson-Polkolor

dzial PE-2M .
inz. Kazimierz Gurtowski
ul. Okulickiego 7/9
05-500 Piaseczno

Instytut Mechanizacji Budownictwa
i Gérnictwa Skalnego

Prof. dr inz. Mirostaw Skibniewski
ul. Racjonalizacji 6/8

@2-673 Warszawa

Fabryka Obrabiarek "MECHANICY"
ul. Sienkiewicza 19
05-800 Pruszkéw

Fabryka Pras Automatycznych "PLASOMAT"
w Warszawie

ul. Technikéw 40

02-468 Warszawa

]
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12.

13.

14.

15.

16.

17.

18.

"Hydomat" P.P.
ul. kopuszanska 49/53
02-232 Warszqwa'

p. Konrad Effner
ul. Modzelewskiego 6 m. 6
02-679 Warszawa

Fabryka Miernikéw 1 Komputeréw'“Era"
ul. Lopuszanska 117/123
02-232 Warszawa

Instytut Probleméw Jadrowych
doc. dr inz. Roman Trechcinski
05-400 Otwock-Swierk

Instytut Elektrotechniki )

Zaktad Elektrycznych Napeddéw Obrabiarkowych
mgr inz. Michat Janaszek

ul. Pozaryskiego 28

04-703 Warszawa Miedzylesie

Instytut Biocybernetyki

i Inzynierii Biomedycznej PAN
dr inz. Stanistaw Lasiecki
ul. Twarda 55

00-818 Warszawa

Instytut Chemii i Techniki Jadrowej
Zaktad 3, Dzial Techniczno-Wdrozeniowy
inz. Jan Pienkos, inz. Jakub Bartak
ul. Dorodna 16.

01-195 Warszawa
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Lista dodatkowa zaproszonych na semlnarlum w dn. 93.03.25

(robotyka)

1. Fabryka Samochodéw Osobowych
Biuro Inf. Techn. i Wspéipracy z Zagranica
mgr inz. W.:Motyl . .
ul. Stalingradzka 50
83-215 Warszawa

2. Zaktady Koparek i Hydrauliki
"BUMAR-Warynski"
ul. Kolejowa 57
01-210 Warszawa .

3. Zaktady Mechaniczne "PZL-WOLA"
Fort-Wola
00~-961 Warszawa

7:'{; LR I '.‘a iy
4. Warszawskie Zaktady Radlowe "RAWAR"

ul. Poligonowa -30
04-051 Warszawa ]

fcv®re s opnih
5. Piastowskie.Zaklady: Przemystu Gumowego
"STOMIL" ¢
i ul. Warszawska 10
05-870 Piastow PIEE

6. Warszawskie Zaktady Telewizyjne "Elemis"
ul. Matuszewskau14 ! i

03-876 Warszawa * !

7. "Ursus" Zaktady Mechaniczne
Centrum Organizacji i Informatyki
ul. Traktoreystéw 10
02-495 Warszawa :

o« 8

b

8. Huta Szkla “Wolomin"
ul. Wilenska 49/51

05-200 Woltomin
: fwm’i 'O B 2ot

» oy

9. Przed81eb10rstw0¢Produkcygne Pomp
Chemoodpornych "METALCHEM"
ul. Studzienna 7A
00-961 Warszawa

4 [31 k 4
10. Fabryka Obrabiarek "MECHANICY"
ul. Sienkiewicza 19 ‘

05-800 PruszKéw

11. Fabryka Prasf%utomatycznych "PLASOMAT"
w Warszawie ~tini:*

ul. Technikéw 40 )
02-468 Warszawa é;é?
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12.

13.

14.

15.

16.

17.

18.

"Hydomat" P.P.
ul. Lopuszarniska 49/53
02-232 Warszawa

¢

COBR "POLAM"
ul. Karolkowa 32/44
01-207 Warszawa

Fabryka Miernikéw i Komputeréw "Era"
ul. kopuszanska 117/123,
02-232 Warszawa

N

"POLMOS" Warszawskie Zaklady Przemysiu
Spirytusowego i Droidiowego

ul. Zabkowska 27/31

03-736 Warszawa

€

Instytut ' Probleméw Jqdrowych.
doc. dr inz. Roman Trechcinski

05-400 Otwock-Swierk
S

Instytut Elektrotechniki

Zaktad Elektrycznych Napedéw Obrabiarkowych
mgr inz. Michal Janaszek

ul. Pozaryskiego 28

04-703 Warszawa Miedzylesie

Instytut Biocybernetyki

i Inzynierii Biomedycznej PAN
dr inz. Stanistaw Lasiecki
ul. Twarda 55

00-818 Warszawa

19. Instytut Chemii i Techniki Jgdrowej

20.

21.

22.

Zaktad 3, Dzial Techniczno-Wdrozeniowy
inz. Jan Pienkos . .

ul. Dorodna 16

01-195 Warszawa

Instytut Chemii i Techniki Jgdrowej

Zaktad 3, Dzial Techniczro-Wdroieniowy :
inz. Jakub Bartak .

ul. Dorodna 16

01-195 Warszawa

Krajowa Izba Gospodarcza
Prezes

ul. Trebacka 4

90-074 Warszawa

Izba Rzemieslnicza

i Malej Przedsigbiorczosci
Prezes ‘
ul. Smocza 27

01-048 Warszawa
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