Sammanfattning

Detta examensarbete har gjorts i sammarbete med foretaget Aimpoint
som producerar rodpunktssikten i varldsklass. | dagslaget sker en
majortitet av Aimpoints produktion for hand. Foretaget anser detta vara en
av anledningarna till deras hoga produktionskvalitet. Foretaget forsoker
alltid forbattra och effektivisera produktion och har pa senare tid blivit allt
mer intressarade av hur automationsteknik kan hjalpa dem gora detta.
Aimpoints vilja att undersdka implementeringar av automationsldsningar
ar det som lagt grunden for detta examensarberte, vars mal ar att ta fram
en automationslosning for ett produktionssteg. Det bestamdes att
Aimpoints sikte M5 ar siktet som skall undersdkas. Innan en
automationsldsning kunde tas fram behdvdes det en undersdkning av den
stora mangden data fran tidigare projekt for att hitta det produktionssteg
som skulle ha storst fordel av att automatiseras. Denna undersokning
resulterade i beslutet att rengoéringssteget OP 478 borde automatiseras.
Det bestdamdes sedan att anvandandet av en cobot vore optimal da en
sadan robot tillfor automatiseringen som onskas samtidigt som den inte
ersatter den manskliga arbetaren som Aimpoint varderar sa hogt. Det togs
sedan fram en robotsimulering i ABB:s program RobotStudio. Med hjalp av
denna robotsimulering kunde det undersdkas hur operationens cykeltid
och produktionens oOvergripande takttid skulle forandras vid
implementering av roboten. Vid optimal implementering minskar
cykeltiden fran 178 sekunder till 117 sekunder och takttiden minskar fran
214,3 sekunder till 157,6 sekunder.

Problemformulering

1. Vilket steg i siktets produktion borde automatiseras?
2. Vilken robot fran ABB bér anvandas?
3. Vad blir férandringen av cykeltiden féor momentet
vid automatisering?
4. Vad blir férandringen av totala takttiden vid
automatisering?
5. Vad ar den ungefarliga kostnaden vid

implementering av automationslésningen?

Metod

 Granska tidigare material
o Filtrering av data tills aktuell och anvandbara data har hittats

» Valj ut operation och steg i operationen for automatisering
o Vilka operationer tar mycket langre tid an planerat?
o Vilka steg finns i den operationen?
o Vilket/vilka steg tar langst tid samt ar mest benagen att ge
arbetarna slitskador?
o Vad ar det som gor att steget tar sa lang tid?
o Vilka forbattringsforslag, om nagra, har tagits fram?
Implementerades dem? Varfor/varfor inte?

« Framtagning av automationslosning
o Ta fram simulering i RobotStudio
o Anvand ABB:s cobot SWIFTI CRB 1100
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Resultat

Det gjordes tva tidmatningar i RobotStudio dar coboten SWIFTI CRB 1100
anvandes. En dar endast ett sikte rengjordes och en tidtagning dar tre
sikten rengjordes. De resulterande tiderna blev:

@ Stopwatch m @ Stopwatch m
Start: CRB1100_4_47/Start = 1 Start CRB1100_4_47/Start =1
Stop: Simulation Stop Stop: Simulation Stop

Count: 0 Count: 0

Total Time: Total Time:

Average Time: 0

Tiden for ett sikte att rengoras

Average Time: 0

Tiden for tre sikten att rengoras

Diskussion

Vid direkt implementering av automationslosningen som tagit fram i
RobotStudio forandras inte varken cykeltiden eller takttiden sarskilt
mycket. Men genom att andra sa att arbetaren paborjar nasta uppgift i
operationen samtidigt som roboten rengor resten av siktet blir
forandringen storre. Denna implementering i samband med att dubblera
produktionsflodets flaskhalskapacitet, genom att ha tva stationer som
utfor den operationen parallellt, leder aven till att takttiden sanks.
Implementering minskar cykeltiden fran 178s till 117s och minskar
takttiden fran 214,3s till 157,6s. Dessvarre gick det inte att ta reda pa priset
for roboten da ABB inte ville ge ut pris till icke kunder. Férandringen av
cykeltiden och takttiden kan ses i bilderna nedan:
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Cykeltider vid optimal implementering av robot
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