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Opinia o innowacyjnosci

Wystawiona przez Wydzial Elektrotechniki i Informatyki Politechniki Rzeszowskiej, im Ignacego
Lukasiewicza, al. Powstancow Warszawy 12, 35-959 Rzeszéw, NIP: 813-02-66-999, bedaca:

lub

jednostka naukowa w rozumieniu art. 2, pkt 9 z wylaczeniem lit.f ustawy z dnia 30 kwietnia 2010 r. o

zasadach finansowania nauki (Dz. U. Nr 96, poz. 615 z p6zn. zmianami) z uwzglednieniem prze iSOW
Ustawy z dnia 30 kwietnia 2010 r. Przepisy wprowadzajace ustawy reformujace system nauki (Dz.U. Nr 96,
poz. 620 z pozn. zm.). tj: jednostka naukowa - prowadzaca w sposob ciagly badania naukowe lub prace
rozwojowe, taka jak:

a) podstawowe jednostki organizacyjne uczelni w rozumieniu statutow tych uczelni*,

b) placéwki naukowe Polskiej Akademii Nauk*,

¢) instytuty badawcze*,

d) miedzynarodowe instytuty naukowe utworzone na podstawie odrebnych przepisow*,

e) Polska Akademia Umiejgtnosci*,

centrum badawczo-rozwojowym w rozumieniu ustawy z dnia 30 maja 2008 r. o niektérych formach
wspierania dziatalnosci innowacyjnej (Dz. U. Nr 116, poz. 730 z pdézn. zmianami) z uwzglednieniem
przepisow Ustawy z dnia 30 kwietnia 2010 r. Przepisy wprowadzajace ustawy reformujace system nauki
(Dz.U. Nr 96, poz. 620 z pézn. zm.;) *;

stowarzyszeniem naukowo-technicznym o zasiggu og6lnopolskim lub branzowa izbg gospodarcza, ktorych
zakres dzialania jest zwigzany z inwestycja bgdaca przedmiotem wniosku®.

ktora nie jest powiazana z wnioskodawca.

*wiasciwe podkreslic

Opinia zostaa sporzadzona na wniosek:

Nazwa przedsigbiorcy POLCOM

Przemystaw Kimla
Adresiedalbymig]sca ul. Baltycka 30, 42-202 Czgstochowa
zamieszkania
NIP 573-132-96-45

Nazwa technologii

Dotyczy obrabiarek:

Wycinarek wodnych waterjet

Ploterow frezujacych

Ploteréw tngcych

Bramowych ploteréw przemystowych
Wielkoformatowych centr obrébkowych
Frezarek

Grawerek

Laserow

W wyniku przeprowadzonej analizy stwierdzono, ze system sterowania stosowany w obrabiarkach
firmy Kimla stanowi innowacyjnos¢, ktora jest stosowana na $wiecie przez okres nie dluzszy niz 2
lata
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System sterowania stosowany w obrabiarkach firmy Kimla




Uzasadnienie

Na wydajnos¢ i doktadno$¢ urzadzen CNC glowny wplyw ma jakos$¢ systemu
sterowania, konstrukcji mechanicznej oraz zastosowanych podzespotéw mechanicznych.
W obrabiarkach firmy Kimla zastosowano innowacyjny system sterowania oraz
sprawdzone rozwigzania mechaniczne.

System sterowania stosowany w obrabiarkach firmy Kimla zapewnia obrobke
HSM (High Speed Machining) dzigki ograniczeniu dynamicznych blgdéw pozycji oraz
minimalizacji czasu trwania ruchu, w ktérym predkos¢ posuwu narzedzia jest nizsza niz
okre§lona w programie technologicznym. Efekt uzyskano dzigki zastosowaniu
algorytmu dynamicznej analizy wektorow uwzgledniajacego wartosci przyspieszen
odsrodkowych i réznych mas bezwladnosci poszczegdlnych osi. Wykorzystywany w
systemie generator trajektorii zadanej zawiera innowacyjny modul wyznaczajacy, w
czasie rzeczywistym, gladki profil predkosci zadanej. Modul wykorzystuje metody
inteligencji obliczeniowej, w tym wydajny obliczeniowo algorytm Takagi-Sugeno,
zastosowany w rozmyto-neuronowym module umozliwiajagcym adaptacyjne sterowanie
predkoscig posuwu w zaleznosci od zmieniajacych sie¢ czynnikéw zewnetrznych (np.
zmiana obcigZzenia wrzeciona) z uwzglednieniem ograniczenia ryzyka wystgpienia
zjawiska rezonansu mechanicznego [1]. Zastosowane po roku 2012 [1] innowacyjne
rozwigzania w systemie sterowania umozliwily zwiekszenie wydajnosci i doktadnosci
obrébki oraz zmniejszenie stopnia zuzycia narzedzi.

Znaczacy wplyw na wydajnos¢ i precyzje urzadzenia maja dynamiczne bledy
pozycji wystepujgce podczas obrobki. Zmniejszenie tych bieddéw osiagnigto, miedzy
innymi, stosujgc sie¢ Ethernet do transmisji danych pomigdzy warstwa nadrzedng
systemu a napedami cyfrowymi [2]. Zastosowanie sieci Ethernet, do komunikacji w
czasie rzeczywistym, jest wydajnym [3] 1 innowacyjnym rozwigzaniem
wykorzystywanym przez wiodacych s$wiatowych producentow (Siemens, ABB,
Beckhoff, Honeywell, B&R) np. B&R — rok 2005 [4], Beckhoff (EtherCAT) — rok 2006
[5, 6]. Dokonane w 2010 roku udoskonalenie opracowanego przez firm¢ Kimla
protokofu komunikacyjnego ELINK [2] umozliwito zwigkszenie predko$ci transmisji
pomiedzy interpolatorem a serwonapgedem do czasu cyklu na poziomie 50 ps.
Zwigkszenie predkosci transmisji uzyskano zastgpujagc programowa obstluge ramek
(wykorzystywana do roku 2010) przez ich sprzetowa obstluge za pomocy
programowalnego ukladu FPGA. Poréwnujgc parametry nowej wersji ELINK z innymi
protokotami wykorzystujacymi sie¢ Ethernet do komunikacji z napedami w czasie
rzeczywistym nalezy podkresli¢ znaczaco wigksza wydajnos¢ ELINK (50 ps) [2] w
pordwnaniu do zdobywajacego coraz wigkszg popularnos¢ protokotu EtherCAT (100
us) [5] oraz popularnych POWERLINK (100 ps) [7] i PROFINET (250 us) [8].

Znaczaca wigksza, od uzyskiwanych w typowych rozwiazaniach, prgdkosc
transmisji protokolu ELINK umozliwita przesylanie do serwonapedéw czterech
parametrow ruchu (pozycja, predkos¢, przyspieszenie, zryw). Jest to innowacyjne
rozwigzanie umozliwiajgce znaczng poprawe jakosci odtwarzania trajektorii zadanej, a
tym samym zwigkszenie wydajnosci i dokladno$ci obrobki. Zwickszong wydajnosc i
precyzj¢ urzadzenia osiggnigto réwniez poprzez zastosowanie procesoréow DSP w
napedach cyfrowych [9]. Uzyskano dzigki temu wysoka czestotliwos¢ prébkowania
regulator6w, znacznie wigkszg niz w najnowszych napedach wiodacych producentow
takich jak np. Beckhoff — naped AX5000 - 125 us [6], KIMLA — 50 us [9]. Poprawne
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nastrojenie regulatoréw dla serwonapedow jest zagadnieniem w znacznym stopniu
determinujgcym  dokladno$¢ i wydajnos¢ urzadzen CNC [10-12]. Innowacje
zastosowane w urzgdzeniu dotycza rowniez procesu strojenia regulatorow. System
sterowania zawiera funkcje samostrojenia wykorzystujgca algorytmy ewolucyjne [9].
Wykorzystanie takich algorytméw do strojenia regulatorow, jest praktycznie
niespotykane w przemystowych urzgdzeniach CNC.

Nalezy podkresli¢, ze urzadzenie wykorzystuje polska mysl techniczna.
Zastosowano w nim opracowane przez polskiego producenta: serwomechanizmy
cyfrowe, warstwe nadrzedng systemu sterowania, innowacyjny generator trajektorii,
algorytm dynamicznej analizy wektorow oraz wydajny protokét ELINK. Wydaje sie, iz
urzgdzenie zyskaloby na innowacyjnosci gdyby zastosowano w nim, zamiast systemu
Windows, system operacyjny czasu rzeczywistego typu open-source taki jak np. RTAI
czy RT-Linux. Brak takiego rozwigzania nie podwaza jednak wysoce pozytywnej oceny
innowacyjnos$ci urzadzenia.

Podsumowujac, opierajagc si¢ na wynikach wilasnych prac badawczych oraz
dhigoletnich doswiadczeniach badawczo-wdrozeniowych Katedry Informatyki i
Automatyki, Wydziatu Elektrotechniki i Informatyki Politechniki Rzeszowskiej, w
moim przekonaniu system sterowania stosowany w obrabiarkach firmy Kimla ze
wzgledu na synergiczne polaczenie wielu innowacyjnych rozwigzan w urzadzeniu o
takim poziomie cenowym i przeznaczonym dla tego segmentu rynku, stanowi
rozwigzanie technologiczne stosowane na $wiecie przez okres nie przekraczajacy 2 lat.

Do opracowania opinii wykorzystano informacje techniczne udostepnione przez
producenta, publikacje naukowe oraz dokumentacje techniczne. Wykorzystano materiaty
i doswiadczenia zwigzane z pracami badawczo-wdrozeniowymi, dotyczacymi
sterownikOw 1 systeméw sterowania, prowadzonymi od 1981 roku w Katedrze
Informatyki i Automatyki Politechniki Rzeszowskiej.
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Zastrzezenia

Opinia badZ jej czgsci nie mogg byé publikowane w jakimkolwiek dokumencie bez zgody autora i bez

uzgodnienia z nimi formy i tresci publikacji.
Powyzsze materialy nie moga by¢ wykorzystane do zadnego innego celu niz na potrzeby firmy POLCOM,
Przemyslaw Kimla.

Autor opracowania zaklada, Ze producent systemu sterowania, na wniosek ktérego sporzadzono opinie,

udostepnit autorowi rzetelne informacje i nie zataili zadnych faktéw istotnych dla wydania opinii.

Deklaracja bezstronno$ci i poufno$ci

1

Nie pozostaj¢ w stosunku pokrewienstwa lub powinowactwa z niniejszym przedsigbiorca, jego zastgpcami
prawnymi lub czlonkami wiadz os6b prawnych;

2. W okresie ostatnich trzech lat nie pozostawalem/tam w stosunku pracy lub zlecenia z niniejszym
przedsigbiorca, ani nie bylem/lam czlonkiem jej wladz;

3. Nie pozostaj¢ z niniejszym przedsigbiorca w takim stosunku prawnym lub faktycznym, ze moze to budzié
uzasadnione watpliwosci, co do mojej bezstronnosci;

4. Nie pozostaj¢ z podmiotem, ktory udzielit licencji na wykorzystanie patentu dotyczacego opiniowanej
technologii w takim stosunku prawnym lub faktycznym, ze moze to budzi¢ uzasadnione watpliwoséci, co do
mojej bezstronnosci.

5. Zobowiazuj¢ si¢ do zachowania w tajemnicy i zaufaniu wszystkich informacji i dokumentéw ujawnionych
mi lub wytworzonych przeze mnie lub przygotowanych przeze mnie w trakcie lub jako rezultat
przygotowania opinii i zgadzam si¢, ze informacje te powinny by¢ uzyte tylko dla celéw przygotowania
przedmiotowej opinii i nie powinny by¢ ujawnione stronom trzecim. Zobowigzuje sie rowniez nie
zatrzymywa¢ kopii jakichkolwiek pisemnych informacji.

Opinie Sporzadzil/a: dr inz. Tomasz Zabinski
(Imig i Nazwisko; Funkcjia w Instytucji) Adiunkt

Katedra Informatyki i Automatyki
Wydzial Elektrotechniki i Informatyki
Politechnika Rzeszowska

Ekspert ~ branzowy w  programie  Foresight
priorytetowych, innowacyjnych technologii na rzecz
automatyki, robotyki i techniki pomiarowej, 2008-2010

Potwierdzam rzetelno$¢ opinii i zgodno$¢ z ze stanem faktycznym tresé deklaracji bezstronnos$ci i poufnosci.

Data: 27 44 2913 27-11-2013

Podpis:

= Bonlls” Tryune D2l Toeomn

Zaakceptowal/a (Imi¢ i Nazwisko osoby reprezentujqcej dr hab. inz. Grzegorz Mastowski, prof. PRz

Instytucje, funkcjaw Instytucji): Diziekan
Wydzial Elektrotechniki i Informatyki
Data §3.14.2A3 27-11-2013
Podpis:
P DZIEK
Wydziatu Elektro

przegors Mastoweki, prof it
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