Paletizacne aplikacie

aleho manipulacia s materialom na haliacich linkach

Nahradenie ludskej sily robotmi je jednou z ciest k zvy$eniu produktivity a efektivnosti vyrobného procesu. Uspory st vyrazné hlavne
pri sériovej vyrobe. Tento fakt si uvedomuji aj firmy, ktoré zveruju rieSenia tohto problému spolo¢nosti ABB, s. r. o.
Jednou z casti vyrobnych procesov, kde tuspeSne uplatiiujeme robotické aplikacie, je balenie.

Stcastou kazdého nového rieSenia byva doplnenie baliacich liniek
robotizovanymi pracoviskami s minimalnym zasahom obsluhy.
Obsluha sa podiela len na davkovani obalov, pripadne balenych
produktov do robotizovanych buniek. Na to ABB vyvinula a vyvija
robotizované pracoviska, ktoré spolu s ostatnymi mechanizmami
zabezpecuju kompletné balenie a ukladanie vyrobkov na palety,
prepravky, do karténovych obalov a pod.

Baliaca aplikacia ¢. 2:

Kompletizacia balenia produktu

Bunka kompletizécie balenia produktu slizi napriklad na zalozZe-
nie vrchného veka, zatvorenie a zalepenie obalu, vloZenie malych
Skatuliek do vacsej atd.

Obr. 1.: Priklad vyuZitia robotizovanych pracovisk v procese balenia

Predmetom tychto projektov je navrh, dodavka a montaz robotizo-

vanych buniek, ktoré (obr. 1) dokazu:

1.ukladat vyrobky (napriklad z dopravnikového pasu do karténov
na baliacom pése),

2.kompletizovat balenie produktu (napriklad zaloZzenim vrchného
veka obalu),

3. nakladat vyrobky z palety do karténov na baliacom pase,

4. ukladat naplnené kartény na palety.

Cielom tychto projektov je vytvorit komplexne automatizovanu linku
balenia vyrobkov s minimalnym zasahom obsluhy.

Baliaca aplikacia €. 1:

Ukladanie vyrobkov z dopravnikového pasu do karténov
na baliacom pase

Pri tejto aplikacii je velmi dblezité zameranie produktu na baliacom
pase. Na to ABB pontka rieSenie s pomocou softvéru z vlastnej
dielne PickMaster 3. Softvér dokaze spolupracovat s kamerovym
systémom, ktory snima polohu produktu na pése, a riadiacim sys-
témom robota IRC5H.

Principialne tento systém funguje tak, Ze kamera umiestnena nad
dopravnikovym péasom snima pohybujlici sa obraz, informaciu
0 spracovanom obraze porovnava s vopred definovanym obrazom
v softvéri PickMaster 3 a po spravnom vyhodnoteni stavu posle
informéciu o polohe produktu do riadiaceho systému robota ABB
IRC5. Ten ju skombinuje s informaciou od inkrementalneho snima-
¢a, ktory meria rychlost pohybu produktu na pasovom dopravniku,
a vopred naprogramovanym tvarom karténového obalu a vytvori
inStrukcie potrebné na spravne uloZenie vyrobku.
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Obr. 2.: Ukladanie vyrobkov z dopravnikového pasu do karténo
na baliacom pase

Ako priklad opiS$eme jednoduchi robotickd aplikaciu — vkladanie
malych S$katdl do vacsej. Jednoduchy mechanizmus vyrovna-
va vyrobky na vyrobnom alebo baliacom pase a pripravuje ich
na odber. Robot ich odoberie a vloZi do Skatule, ktora je pripravena
v presnej polohe na druhom pése.
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Obr. 3.: Vkladanie malych Skatul do finalnej velkej Skatule
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Baliaca aplikacia €. 3:

Nakladanie vyrobkov z palety do karténov
na baliacom pase

Bunka nakladania vyrobkov do karténovych obalov pracuje s pomo-
cou inteligentného zameriavania produktov a obalov prostrednic-
tvom uz spomenutého softvéru PickMaster 3, ¢o umozniuje usetrit
naklady na vyrovnavacie zariadenia komponentov a karténovych
obalov.

OpiSme si fungovanie systému, ktory sme nedéavno Uspesne zrea-
lizovali. Operéator dovezie do robotizovanej bunky paletu vyrobkov.
ValCekovy dopravnik ich transportuje do pracovného priestoru
robota. Po zastaveni palety robot rychlym pohybom s pomo-
cou vertikadlneho laserového snimaca zameria hrubl polohu
kopy na dopravniku. Potom vyrobky z palety odobera a smeruje
ku vkladaniu vyrobkov do otvoreného obalu. Trajektdria vyrobkov
vedie ponad invertn kameru, ktora zameria presnt polohu dosky.
PickMaster 3 vyhodnocuje namerané hodnoty a do robota posiela
informacie o polohe vyrobku. Pre jednoduchost systému sa nepo-
uziva vyrovnavanie kartonov, do ktorych sa vyrobok vklada, ale
ich poloha sa tiez zameria kamerovym systémom. Hodnotu polo-
hy kartonu na baliacom pase tiez spracuje softvér PickMaster 3
a informéciu posle do riadiaceho systému robota ABB IRC5. Robot
na zaklade informacii o polohe vyrobku a karténu a o rychlosti
baliaceho pasu z inkrementalneho snimaca dynamicky prisposobi
svoju trajektériu a vlozi vyrobok do karténu.

Pri tejto aplikacii sa znovu potvrdila efektivnost vyuzitia softvéru
ABB PickMaster 3 a kamerového systému (viac informécii o systé-
me najdete na www.abb.sk v sekcii robotika/softvérové produkty).
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Obr. 4.: Nakladanie vyrobkov z palety do kartonov na baliacom pase

Zakladné informacie o programe PickMaster

Pevne integrovany s robotizovanymi riadiacimi systémami IRC5
alebo S4Cplus je PickMaster tym najlepSim nastrojom na usmer-
fiovanie robotov v procese balenia. Tento softvérovy produkt na
baze PC vyuZziva jednotny graficky modul na konfiguraciu aplikacif,
kde moze v time pracovat popri dopravnikovom pase az 8 robotov.

PickMaster s viacerymi overenymi procesnymi funkciami zabale-
nymi do Standardného softvérového balika vyrazne minimalizuje
riziké vo vyrobe. Vizuélna identifikacia a kontrolny nastroj v kombi-
nacii s vysokovykonnym procesom sledovania dopravnika znamena
Uspech pre vasu vyrobu.

MozZete si vybrat z 2 produktov PickMaster:
PickMaster 3 a PickMaster 5

Oba vyuzivaji rovnakl koncepciu grafického dizajnu a softvérovu
Strukturu, takze pouzivatelia lahko pochopia oba produkty.

PickMaster 3

PickMaster 3 obsahuje modernejSiu vizudlnu techniku a pevne in-
tegrovanl schopnost sledovania dopravnika. Integrovany vizualny
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systém je pokrocCilejsi, PickMaster 3 vSak dokaze komunikovat
s akymkolvek externym senzorom (riadkovy snimac, vizualizacia
vo farbe, 3D atd.).

PickMaster 3 pocas svojich 6 rokov sklsenosti zredukoval cas
na programovanie a garantuje pouzivatelom vysoko spolahlivé
a maximalne rychle aplikacie.

(Viac informéacii prinesieme v nasledujucich ¢&islach ¢asopisu.)

Baliaca aplikacia ¢. 4:

Ukladanie naplnenych kartonov na palety

Paletizatné bunka je najstarSou a vébec prvou aplikéciu v oblasti
balenia. Ukladanie karténovych obalov na konci baliacich liniek
je to, o najviac trapi naSich zakaznikov, pretoze si vyzaduje naj-
vacsi podiel ludskej sily a pre pracovnikov predstavuje obrovsku
zétaz. Ti zékaznici, ¢o pristlpili na automatizaciu, rychlo zistili,
ako sa im praca na konci baliacej linky zjednodusila, nehovoriac
o tom, Ze kvalita ukladania a presnost paletizacie karténov pomo-
cou robota je neporovnatelna s ru¢nou paletizaciou.

Paletizacnéd bunka pracuje velmi jednoduchym spésobom. Robot
odobera obaly z odberného dopravnika z baliacej linky a uklada ich
na ur¢ené miesto, ktorym je v mnohych pripadoch drevené paleta.
Paletizaciu mozno rozsirit o odoberanie napriklad niekolkych Skatal
nastohovanych na sebe alebo umiestnenych vedra seba. Dalej mo-
no ukladat baliky v roznych paletizatnych schémach.

Obr. 5.: Ukladanie naplnenych $katul na palety

S odstupom ¢asu mozno povedat, ze cesta k Uspore pracovnej
sily a naplneniu kapacit vyrobnych zariadeni formou robotiza-
cie v baleni je spravna, ¢o znamenalo postupné najdenie rieSeni
a vyhotovenie redlnych aplikécii vo vSetkych dostupnych operéaciach
v procese balenia. Sved¢i o tom aj zvySujuci sa dopyt po podobnych
aplikaciach zo strany vyrobcov, ktori v tychto ¢asoch hladaju Usporu
v Setreni nakladov a zefektiviiovani procesov pomocou robotizova-
nych pracovisk.
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