APLIKACIE

Neunavna obsluha
kontinualneho lisu lamiel

Vyuzitie 100 % kapacity zariadenia

Nahradenie ludskej sily pri obsluhe strojov robotmi je jednou z ciest zvysenia

produktivity a efektivnosti vyroby. Uspory sii vyrazné najmai pri sériovej vyrobe.

Vie to aj vedenie nabytkarskej spolo¢nosti SWEDWOOD SLOVAKIA, spol. sr. o.,

OZ Jasna, a zverilo rieSenie tohto problému Divizii robotiky spolo¢nosti ABB, s. r. o.

Spolo¢ny projekt, o ktorom tu piseme, je po-
kracovanim vybornej spoluprace so sester-
skymi zavodmi Swedwood — Spartan Trnava
a Malacky Il., ale aj s inymi nabytkarskymi fab-
rikami zo Slovenska i Eurépy.

Ulohou bolo doplnit vysokokapacitny konti-
nualny lis od vyrobcu DIMTER, ktory patri
do skupiny WEINIG, priemyselnymi robotmi
tak, aby sa zabezpecila kompletna obsluha
tohto lisu a vytvorila nezavisle fungujlca vy-
robna linka s minimalnymi zasahmi obsluhy.
Na to boli vybrané paletizacné roboty ABB
IRB 660, ktoré zabezpeduju obsluhu lisu so
stopercentnym vyuzitim jeho kapacity. Konti-
nualny lis lamiel sldzi na lisovanie a lepenie
drevenych lamiel, z ktorych sa potom lisuje
tzv. Skarovka. Na vysvetlenie, preco je po-
trebnd takato obsluha lisu ProfiPress PPC
Speed 1400, len kratko: lis je kapacitne taky
vykonny, Ze ho nemozno obslizit manualne.
Obsluhu kontinualneho lisu tvoria:

¢ nakladacia robotizovana bunka,

¢ paletiza¢na robotizovana bunka.

Predmetom tohto projektu bol navrh, dodav-
ka a montaz robotizovanych buniek naklada-
nia polotovaru do lisu Conti press a vyklada-
nia z neho s prepojenim na kontinualny lis.

Robotizovana bunka nakladania polotovaru
do lisu Conti press sltzi na:

* odobratie polotovaru (lamiel) z palety
s automatickym vyhladavanim stredu nave-
zenej kopy gripprom pomocou meracich
laserovych snimacov,

odstranenie drevenej priehradky pouziva-
nej na predelenie vrstvy lamiel, udrzanie
stability naukladaného stohu lamiel na pale-
te a na jej dopravenie na urcené miesto,
na vlozenie polotovaru (lamiel) do lisu; po-
lotovar sa vklada do linky na vstupnom do-
pravniku na nulovt polohu na pravej strane
v smere dopravnika lisu.

.Obr.1 Robot IRB 660 vybaveny gripprom naklada polotovar — lamely na pas dopravnika

Robotizovana bunka vykladania polotovaru
z lisu Conti press sluzi na:

¢ korektné a kontinualne odoberanie zlisova-
ného polotovaru (Skarovky) z lisu tak, aby
lis nebol brzdeny; lis samotny zabezpecuje
zastavenie zlisovaného polotovaru (Skarov-
ky),

odlozenie zlisovaného polotovaru (Skarov-
ky) z lisu na pripravend europaletu a na-
sledné ulozenie celého mnozstva vyrobkov
na europaletu podla vopred zvoleného
ukladacieho planu.

Cielom projektu bolo vytvorenie komplexne
automatizovanej vyrobnej linky, do ktorej
bude vstupovat polotovar a na ktorej vystupe
bude hotovy vyrobok. Od zadiatku prac
na projekte bolo jasné, Ze bude potrebné vy-
riesit niektoré technické problémy, ktoré sa

pri tomto druhu aplikacie zvycajne vyskytuju.
Jednym z najdolezitejSich je prave presné
odobratie lamiel z palety, nalozenie a otocenie
materilu (lamiel) na vstupny dopravnik konti-
nudlneho lisu, pricom nepresné nalozenie
automaticky vedie k sprieceniu lamiel pri dav-
kovani do lisu. Najddlezitejsie bolo preto vy-
riesenie tohto problému. Gripper robota sme
vybavili dvoma laserovymi snimacmi, ktoré
kazd novu paletu lamiel zameraju a robot si
automaticky prispésobi program podla vyose-
nia alebo natocenia lamiel na palete.

Na odoberanie lamiel z palety a na nasledné
odkladanie hotovej Skarovky z lisu sme vyuzi-
li pneumatické nasavacie vankise od vyrobcu
Schmalz. V zaujme zvysenia efektivity a plné-
ho vyuzitia kapacity lisu sme pouzili dva vedla
seba ulozené nasavacie vank(se, ktoré s za-
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budované v chapadlach robotov. Takto doka-
Zeme na vstupe odoberat cel( vrstvu lamiel
z palety naraz a na vystupe takisto ukladame
cell vrstvu zlisovanej Skarovky.

Uz v pripravnej faze projektu bolo nutné
v grafickom prostredi softvéru RobotStudio
od ABB namodelovat podstatné ¢asti praco-
viska. Tymto sa preverovali priestorové moz-
nosti v pracovnom priestore strojov a simulo-
val sa sposob manipulacie s materidlom tak,
aby nedochadzalo k vzajomnym koliziam me-
dzi ramenom robota a kontinualnym lisom,
pripadne inymi ¢astami v pracovhom priesto-
re stroja. Daldim predmetom simulacie bolo
preverenie pozadovaného casu cyklu naklada-
nia lamiel a paletizacie hotovej Skarovky.

Ovladanie robota a jeho grippra je riadené
cez nadradeny pocitac, ktory ma tiez za Glohu
komunikovat s kontinualnym lisom pomocou
komunikacie Profibus. Robot dostava signaly
z nadradeného riadiaceho systému. Ovlada
gripper, bezpecénost bunky a ostatnt techno-
l6giu robotizovanej bunky.

Nadradeny systém komunikuje s robotizova-
nymi bunkami a kontinualnym lisom cez ko-

Obr.2 Rovnaky typ robota odobera zlisovany polotovar a uklada ho na pripravenu paletu

munikacny protokol a vymiena signaly o vol-
nosti, obsadenosti dopravnika lisu, poruchach
a o type spractivaného materialu.

Bezpecnost obsluhujiceho personalu nemoz-
no podcenit. Existuje mnozstvo technickych
moznosti, ako zabranit kontaktu pracovnika
s pohybujicim sa robotom. V prvom pripade
mozno zabranit obsluhe pristup do ohrozené-
ho priestoru ohradenim pracoviska. Existuje
vsak aj ina moznost, ked sa obsluhe fyzicky
nebrani dostat do ohrozeného priestoru,
avsak tento priestor musi byt nepretrzite sle-
dovany bezpecnostnym zariadenim, ktoré
zastavi cinnost robota okamzite po zisteni
narusenia. Tejto aplikacii vyhovovalo unikatne
rieSenie od ABB (Electronic position Switch —
EPS), kde ma robot elektronicky chraneny
pohyb v pracovnom priestore obsluhy. To
znamena, ze bunky si rozdelené akoby na
dve polovice a ak st na jednej strane otvore-
né posuvné dvere mechanického oplotenia,
ktoré st, samozrejme, kontrolované elektro-
nickym zamkom, robot elektronicky chrani
svoju trajektériu, aby nezasiahol ramenom do
priestoru, kde obsluha vymienia prazdnu pale-
tu za plnd. Touto aplikaciou sme dosiahli to,

APLIKACIE

Ze robotizované pracoviskdi mézu pracovat
bez prerusenia, aj ked' treba vymenit palety.

Vysledkom je aplikacia, kde jeden robot doka-
ze plnohodnotne nakladat lamely na doprav-
nik lisu a druhy robot vykladat hotové zlisova-
né Skarovky. Pri tom vsetkom je lis vyuzity
na 100 % svojej kapacity, pretoze robotizo-
vané linky dokazu jeho kapacitu naplnit. Pri
stcasnom zvyseni efektivity vyroby na tomto
pracovisku doslo k ,Uspore* kvalifikovanej
obsluhy, ale hlavne k naplneniu kapacity lisu,
co je pri ru¢nej obsluhe nemozné. Pracovnici
obsluhy sa teraz mézu venovat praci a pro-
gramovaniu inych strojov v ramci prevadzky.
Toto bola jedna z hlavnych poziadaviek zakaz-
nika Swedwood, Jasna.

S odstupom ¢asu mozno povedat, Ze cesta
k Uspore nedostatkovej pracovnej sily a napl-
neniu kapacit vyrobnych zariadeni formou ro-
botizacie je spravna. Sved¢i o tom aj fakt
pokracujlcej spoluprace spoloc¢nosti ABB
so spolo¢nostou Swedwood v oblasti roboti-
zacie. V stcasnosti prebiehaju prace na dalsich
robotizovanych pracoviskach v zavode Jasna.
V tomto pripade vsak bude robot ABB IRB
660 odkladat zabalené Skatule z baliacej linky.
Dal¥ou aplikiciou bude paletizacia Skarovky
po jej kalibracii.

Tesime sa na dalsiu spolupracu aj s vami!
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Roboty IRB 660

uspokoja poziadavky
kazdej paletizacnej aplikacie

Moderny 4-osovy dizajn ponuka rychly stroj s dosahom 3,15 metra
a nosnostou 250 kg, co je idealne na paletizaciu vriec, skatul,
prepraviek, flias a dalSich objektov. Obsluhovat méze az Styri prisuvné
dopravniky, dva stohy paliet a Styri vystupné paletizacné linky.




