TACR TREND
Nazev projektu:

Flexibilni robotické pracovisté pro malosériovou vyrobu

(FW03010501)

Technicka zprava

[O] Analyza pozadavki na pilotni aplikaci

(systémova analyza)

Arnold Jager (ZCU), Antonin Bouberle (IMI)
datum: 30. 6. 2021

Identifikator ucastnika projektu:
IMI: Integrated Micro-Electronics Czech Republic s.r.o.

ZCU: Zapadodeska univerzita v Plzni



Obsah

Popis z piihlasky projektu
Uvod
Systémova analyza

Pilotni aplikace

A W N DN



Popis z prihlasky projektu

ZCU: Analyza moznych zplisobl ovladani a programovani robotl vzhledem k povaze
navrzené pilotni aplikace s ohledem na definované pozadavky operatory vyroby pro
ergonomii ovladani.

IMI: Systémova analyza a vybér moznych pilotnich aplikaci - specifikace pozadavku
kladenych na fizeni robotického systému a pfidruzenych technologii.

ZCU: Technologické moznosti interfacu s pilotni aplikaci

Uvod

Mezi zakladni principy sériové vyroby patfi prfedevSim kvalita, efektivita a stabilita
samotného procesu. Vyznamnym rysem vysokoobratkovych vyrob je velmi vysoka
opakovatelnost a efektivita, avSak leckdy byva nizka mira flexibility (dedikované C¢i
jednoucelové stroje). Naproti tomu u stfedné malych €i dokonce malych sérii samotna
flexibilita byva na vySSi Urovni, avSak z dlivodu obecné vétSiho poctu prestaveb (obvykle
sdilena pracovisté Ci stroje s vice typy vyroby), muze byt stabilita resp. opakovatelnost
procesu vyroby negativné afektovana. V pfipadé velmi dobfe meéfitelného indikatoru
efektivity je dobré sledovat nejen efektivitu samotnou b&éhem vyroby, ale také &as straveny
pfenastavenim daného pracovisté pfed spusténim vyroby inzenyrem ¢i technikem (OEE —
Overall Equipment Effectiveness). Bohuzel v fadé pfipadl (robotické aplikace) pfestavba
pracovist navic neni mozna ¢&i velmi komplikovana. V téchto pfipadech je vyrobni spole¢nost
pIné zavisla na externich integratorech Ci v lepSim pfipadé vlastnich inzenyrech, coz u
tfisménného provozu mlize predstavovat dal$i komplikaci. Dale uvedme skute¢nost, Ze trh
prace s inZenyry pro spole¢nosti s vyrobnim charakterem je znaéné limitovany Ci
nedostate¢ny, navic v této nestabilni dobé.

Z vySe uvedeného vyplyva, Ze existence modulu resp. flexibilni systémové podpory
predevdim pro robotické aplikace s malym objemem vyroby, av8ak velkym poétem
prestaveb, kdy jejich konfigurace bude mozna samotnym operatorem popf. jeho leaderem,
by nasla velmi silné a etné vyuziti u vétSiny vyrobnich zavodu.



Systémova analyza

Celkovy poget pracovist ve spoleénosti Integrated Micro-Electronics Ceska Republika pro
vyrobu desek plosnych spoji (DPS resp. PCBA — Printed Circuit Board Assembly) Cita pres
200 a to vyrazné obsazené predevsim lidskymi operatory. VétSina pracovist na dané sméné
av8ak neni vubec obsazena, nebot se pfedevSim jedna o funkéni testery, viz Obrazek 1, Ci
stanice pro osazovani komponent pfed procesem pajeni daného produktu, kdy vétsina stale
patfi jen mezi malosériové vyroby. Nicméné fada ukon( operatorl byva cCasto spolecna,
tudiz je zde tendence a prostor tyto operace automatizovat robotem, viz Obrazek 2, avSak v
minulosti ¢asto narazely pfedevSim na nemoznost pfenaseni mezi stanicemi pravé z divodu
komplikované re-konfigurace.
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Pilotni aplikace

Jako pilotni aplikace byla vytipovana pracovisté pro manipulaci jiz sloZzenych PCBA popf.
komponentami (THT — Trough Hole Technology) potfebnymi pro jejich pro montaz resp.
jejich nasledné testovani na testerech ICT'/FCT?. Technologii pro automatickou manipulaci a
davkovani vstupniho materialu, at samotnych komponent ¢i pfimo jiz slozenych PCBA, kdy
vstupni material je pfipraven vzdy na stejném misté resp. pozici, existuje cela fada a jsou
hojné vyuzivany nejen v Integrated Micro-Electronics. Jedna se napfiklad o vibracni
podavace, automatické loadery a unloadery, ze kterych jsou PCBA automaticky vykladany
resp. zakladany zpét do magazinu apod.
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Obrazek 2: Priklad robotického pracovisté FCT

Aplikace je slozena ze dvou Casti, a to statické (1) a proménlivé (2), viz Obrazek 3. Za
statickou ¢ast uvazujeme pfipravu PCBA vzdy do stejné nabiraci (1a) resp. vykladaci pozice
(1b) robotu (napf. dopravnikovy pas). Dynamickou Cast predstavuji ty casti, které jsou
spojené s danym produktem, jako je finalni funkéni test (FCT nebo také nékdy nazyvan
EOL) umistény vzdy na podobné, avSak ne vzdy zcela stejné pozici (misplacement v fadu
nékolika centimetrd). Z tohoto vyplyva nutna rekonfigurace robotu. Na zacatku kazdé smény,
budou vzdy urcité testery (dle vyrobniho planu) umistény do dynamické zény aplikace.
Nasledné bude nutné preucit trajektorie  pohybd robotu ze  statickych

" In-circuit test
2 Functional Circuit Test



(nabiracich/vykladacich) pozic k dynamickym, jako je napfiklad jehlové pole funkéniho
testeru (2). Toto preuceni by nemélo pfesahnout standardni dobu changeoveru, €ili okolo 20

minut. Opakovatelnost pohybu trajektorie do zakladaci pozice jehlového pole se musi
pohybovat v fadu 0.3 mm.
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Obrazek 3:

Padorys pracovisté planované pilotni aplikace



