A MUANYAGOK ELOALLITASA ES FELDOLGOZASA ||

Miaanyag-feldolgozast segité robotok
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Osszeszerelés,; er6-nyomatékot érzekelb robot.

A korszerli miianyag-feldolgoz6 lGzem természetes tartozékai a feldolgo-
zast seqitdé robotok, amelyekkel novelheté a termelékenység, megbizhatobba
tehetd a min6ség. A leggyakrabban a froccsontdé uzemekben talalhatok robo-
tok, amelyek eltavolitiak a szerszambodl a készterméket és a beomlécsonkot,
de robotok segithetik a mianyagok utdlagos megmunkalasat, és az un. tiszta-
téri feldolgozasban is nélkulozhetetlenek ezek a gépi eszkozok.

Robotok a froccsonto lizemben

2003. oktober 14-18. kozaott tartottak Friedrichshafenben (Németorszag)
a haromévente ismétlbdé FAKUMA kiallitast, amelyet elsésorban a mianyag-
feldolgozasnak szentelnek. Az itt bemutatott szamos robot koézul emellnk ki
néhanyat.

A froccsontd gépek mellé telepitett egyszerl linearis robotok vizszintes
iranyban ,nyulnak be” a kinyild szerszamba és veszik ki a froccsontott
formadarabot. A Wittmann Kunststoffgerate GmbH (Bécs, Ausztria) olyan
kénnyl robotot mutatott be a kiadllitason, amely fiiggblegesen mozgo
teleszkopos karja révén a froccsontd gép felett is elhelyezhetd. Ezaltal helyet
lehet megtakaritani. A W 621 UHSS jel( robot karjat szijhajtds mozgatja,
teleszkOopos szerkezete miatt a mozgatott tomeg kicsi. Ez lehetévé teszi a
nagy gyorsulast, és csokkenti a mozgassal jaré zajt. A formadarabok Kki-
vételéhez minddssze 0,33 s sziukséges. A robotot CNC 6.2 vezérlésre ala-
pozott grafikus menlkezeléssel szallitjiak. A gépkezel6 a robot programozasat
a Wittmann cég felhasznalobarat CNC6 robotvezérl6 elvei alapjan végezheti
el. (Részletesebben: www. wittmann.robot.at)

Megfigyelhetd volt a kidllitdson, hogy a fréccsontd gépek mellett egyre
gyakrabban alkalmaznak konyokkaros robotokat. Ezt az iranyzatot a
klasszikus linearis robotok egyik ismert gyartoja, a Geiger Handling Systems
AG (Schwarzenburg, Svajc) sem hagyhatta figyelmen kivll, és a Staubli Tec
Systems GmbH Robotics (Bayreuth, Németorszag) céggel egylittmiikédve a
FAKUMA kiallitason bemutatott eqgy modulrendszerii vezérlbelvet, amellyel a
legkisebb beémliéesonkot kivevo linearis robottol a legnagyobb termékkiemels



robotig sokféles kisegité berendezés miikbdtethetd. A latogatdk a Staubli cég
egy konyokkaros robotjat lathattak, amelyet a Geiger operacios rendszer
mozgatott. A Geiger cég szoftverje 1:1-ben atvihetd volt a hattengelyi
rendszerre. Mivel a konyokkaros robotok mozgasprogramjat eredetileg nem a
froccsonté gépek sajatsagainak megfeleléen dolgoztak ki, hianyzott beldle a
,robot nélkuli” funkcid, amely a linearis robotok programjaban benne van. A
kozos fejlesztés soran ezt a hianyt poétoltak. (Részletesebben: www.
geigerhandling.com, www. staublirobotics.com).

A Battenfeld GmbH (Meinerzhagen, Németorszag) egy 8000 kN-os HM
2P 8000/7700 tipusu froéccsgép félé oszlopra szerelt robotot mutatott be. A
froccsonté gépen a VW Golf GTI gépkocsi hitéracsat gyartottak, a kész da-
rabokat a Kuka Roboter GmbH cég KR60L30K kdnydkkaros robotja tavoli-
totta el a szerszambal. A robot mozgasat egy Uj szoftver révén kozvetlendl a
froccsonté gép vezérlése iranyitotta, ezért mikodésik tokéletes szinkronban
volt. Emiatt a ciklusid® 10%-kal révidilt. A froccsdntés paramétereinek betap-
lalasaval a robot mozgasa ezekhez automatikusan igazodik. Ha megvaltozik a
szerszamzaras vagy -nyitas sebessége, automatikusan valtozik a roboté is. A
szoftverbe beépitett biztonsagi elem révén a robot felismeri az esetleges
akadalyt, és automatikusan leall. Ezért Utkdzés véletlenul sem torténhet a gép
kornyezetében. Lehetéség van a kidobok mozgatasanak szinkronizalasara. A
modul arra is képes, hogy a vezetd oszlopokat teljesen hatrahuzza a fuvo-
kaoldali lapbdl, és igy utat nyisson az esetleg alkalmazott oldaliranyu kiemelo-
berendezésnek, amelyre nagy és terjedelmes formadarabok gyartasakor lehet
szUkség. (Részletesebben: www. battenfeld.com)

Az Engels (Schwertberg, Ausztria) cég ujdonsaga egy olyan dobozba
rendezett épitéelem-sorozat volt, amelybdl a feldolgozé maga rakhatja 6ssze a
robotok szokasos megfogoszerkezeteinek kétharmadat. Az ilyen szerkeze-
teket eddig a feldolgozdk tdbbnyire maguk ,bUtykolték” vagy innen-onnan
voltak kénytelenek beszerezni. Az Engel cég a ,Grip-Tool-Kofferset”-nek
nevezett kollekciét négyféle (XS nagyon kicsi, S kicsi, M kdzepes és L nagy)
méretben készitette el. Az S és L méret tovabbi (SL, ML) elemekkel egészit-
hetd ki. Valamennyi ,koffer” tartalmazza mindazokat az elemeket, amelyek egy
megfogoszerkezet Osszeallitasahoz szukségesek. Az Osszeallitashoz atlagos
kézugyesseg elegendd. A szerelést megkonnyiti a kerekeken gordulé allvany,
a ,szerelésegéd” (Montageassistent), amelyen 0osszeallithatd a megfogd-
szerkezet, s6t a robotra erdsitése el6tt az is kiprobalhato, hogy jol meg tudja-e
ragadni a kérdéses formadarabot. A ,koffer” tartalmanak Osszeallitasakor
els6sorban azokat az elemeket vették figyelembe, amelyeket az automa-
tizalassal foglalkoz6 Dietach cég hasznal megrendel6i igényeinek kielé-
gitésére. Az ottani technikusok 1100 épitéelem kozul valasztottak ki a leg-
szUukségesebbnek tartott darabokat. Az épitéelemek Osszetételét a tapasz-
talatoknak és az igényeknek megfeleléen folyamatosan frissitik és bdvitik
majd.



Az Engels cég masik ujdonsaga a beémlécsonk gyors kivételére szolgalo
fliggbleges berendezés. Az ER-USP (Engel Robot — Universal Speed Picker)
nevl berendezés két valtozata az USP 5 és az USP 7, amelyek 200-2200 kN-
os gépekhez alkalmazhatok. Az el6bbi emelési magassaga 500 mm, és 0,8 s
alatt emeli ki a csonkot, az utébbi emelési magassaga 700 mm, mUkodési
ideje 1,2 s. (Részletesebben: www. engel.info)

Robot a tisztatéri feldolgozasban

A FAKUMA kiallitason a Max Petek Raumtechnik (Radolfzell, Német-
orszag) cég tisztalizemi kérilmények kbzott froccsdntott eqy orrsprayfeltétet
PP-bél. Maga a tisztatér egy ajtoval zarédoé nagy szekrényhez hasonlit. A
froccsontd gép ezen kivul helyezkedik el, csupan a szerszam van benne a zart
térben, amelyben laminaris aramlas hozza létre az ISO besorolas szerinti
7-es, korabbi osztalyozas szerint 10 000-es levegbtisztasagot. A froccsontd
gépet egy alagut (,docking station”) kéti 6ssze a szerszammal. Ezen keresztll
juttatja ki egy forgd zsilip a bedmlécsonkot az uUzemtérbe. A tisztatérbe
telepitették a Kuka Roboter GmbH cég KR 16 jelii hattengelyli robotjat,
amely kiveszi a szerszambol a kész darabokat. Itt a tisztatérben képfeldolgozd
rendszerrel ellendrzik a darabok minéségét. A gyartd szerint a konyokkaros
robotok alkalmasabbak a tisztatéri munkara, mint a vondlanccal dolgozo, eré-
sebb kopasnak kitett linearis robotok. (Részletesebben: www. petek-reinraum-
technik.com)

Tobb megmunkalégép kiszolgalasa
egy robottal

Ha két o&ttengelylii marogépet egyetlen robot szolgal ki egy kdzds
rakodotérbdl, kisebbek a beruhazasi kéltségek és rugalmasabb, termeléke-
nyebb a gyartas. A hollandiai Mevi cég ezt valdsitotta meg a System 3R cég
WorkMaster nev( robotjaval.

A Mevi cég olyan robotot keresett, amely a marégépekhez ,kaotikus”
rakodoétérbdl is ki tudja valasztani a megfeleld darabot, és fel tudja azt tenni a
gépre Ottengelyl megmunkalashoz, és amely személyi szamitogéppel
vezérelhetd. A kivalasztott robot eleget tesz ezeknek a kovetelményeknek.

A rakodotér egy lapokra erésitett megmunkalandé darabokat befogadd
rendszer. A rendszerben 35 lapot lehet tarolni 64-féle elrendezésben. Az
egyes lapokat mikrocsipek alapjan lehet azonositani. A robot a csip segit-
ségevel valasztja ki a szukséges darabot, és a lappal egyutt a gépasztalra he-
lyezi, majd 2 um pontossaggal pozicionalja a gépben. Szoftverének segit-
ségével kivalasztja a kozponti adatbankbdl az adott formadarab megmun-
kalasahoz szikséges NC programot, majd elinditja a marasi folyamatot. A két



DMU 50 tipusu marogép (a Deckel Maho gyartmanya) 350 mm hosszu hasab
otoldali megmunkalasat tudja elvégezni. A maroorsé sebessége elérheti a
18 000/min értéket, amivel mar acélt vagy konnyifémet is meg lehet munkalni.

A robottal kiszolgalt marégépek f6 elénye, hogy napi 24 6raban Uze-
meltetheték. Gépkezel6 jelenléte nem szikséges, mert a rendszer felismeri a
szerszamtorést. Ehhez egy |ézeres ellen6rzé rendszert alkalmaznak, amely
egyuttal a megmunkalt darab minéségét is felllvizsgalja.

Er6nyomatékot érzékeld robotok

Az erényomatékot érzékelé (Kraft-Momenten-Sensor, ill. force-torque-
compliance, FTC) fejjel ellatott robotok — ezek kozul is elsésorban a
mechanikai rugalmassagot és az optoelektronikai helymeghatarozast egyesit6
robotok — uj lehetbéségeket nyithnak meg a gyors, eré altal szabalyozoftt
utbmegmunkalasban, 6sszeszerelésben. Az érzékeldfej eloxalt aluminiumbdl
készitett tokjaban olyan elemek talalhatdok, mint a merevséget ado rugok, az
uzemallapotot jelz6 fényvezetd, a szennyezddéstdl vedd tomités, a robothoz
ill6 csatlakozd, az optikai értékelbegyseg a terhelés meghatarozasara, a pneu-
matikus rendszer(i utanengedé reteszelés. Az ,érz¢” és ,tapintd” fej képes
kiegyenliteni a darab méreteltéréseit és pozicionalasi hibait, pontosan betartja
a munkafolyamatban el6irt er6ket, amelyek pl. polirozaskor, ragasztaskor
nagyon fontosak.
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