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Mensch und Maschine im Verbund

Gussputzen mit Robotern
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Bild 1: In die Anlage sind modular aufgebaute Schleifeinheiten infegriert, deren Scheibenverschlei der Roboter automatisch kompensiert.

Die Putzerei ist zunehmend ein Eng-
pass in der Fertigungslinie. Aufgrund
steigender Stiickzahlen und der Tat-
sache, dass es nicht geniigend Per-
sonal flr diese Arbeiten gibt, haben
sich neue Modelle entwickelt, die
eine wirtschaftliche Bearbeitung der
Bauteile erméglichen. Die einfache
Rechnung: Mensch und Maschine
sind als Einheit anzusehen. Ein Bei-
spiel hierfir ist eine neu entwickelte
Roboterputzlinie.

Mit dem allgemeinen Aufschwung in
derdeutschen Industrielandschaft steh-
en viele Unternehmen in der GieBerei-
branche vor neuen Herausforderungen.
Die Putzerei wird zunehmend zum Eng-
pass in der Fertigungslinie. Tausen-
de von Bauteilen sind zu putzen, zu
schleifen und reinigen. Und dies nach
wie vor unter teils sehr rauen und auch
erschwerten Bedingungen, denn groB-
tenteils wird hier immer noch von Hand

geschiliffen, gefrast und gesagt. Die un-
definierten Gratgeometrien, Anglisse
und Gussfehler in Verbindung mit den
allgemeinen Bauteiltoleranzen sind Gift
fiir jede Automatisierungslésung. Ins-
besondere bei kleinen LosgréBen und
geringen Stlickzahlen sind diese Pro-
bleme wirtschaftlich nicht in den Griff
Zu bekommen. So war es fast immer
Forderung, die Bauteile zu 100 % und
schneller als durch Mitarbeiter zu be-
arbeiten. LieB sich dies nicht erfillen,
belie man es meist bei der handischen
Variante.

Neue Modelle fiir wirtschaftliche
Bearbeitung

Aufgrund der steigenden Stilickzahlen
und der Tatsache, dass es einfach nicht
gentgend Personal fir diese Tatigkeiten
gibt, haben sich neue Modelle entwi-
ckelt, die eine wirtschaftliche Bearbei-
tung der Bauteile erméglichen. Mensch
und Maschine - so die einfache Rech-

nung - sind als Einheit anzusehen. Die
Leistungsfahigkeit des Gesamtsystems
wird hierbei betrachtet. Da, wie hinrei-
chend bekannt, 70 % der Automatisie-
rung nur 30 % des Aufwandes bedeu-
ten, gilt es den Kompromiss zu finden,
bei dem die Arbeiten des Roboters mit
den Arbeiten des Mitarbeiters optimal
abgestimmt sind. Der Roboter putzt die
groben und zeitraubenden Bereiche an
zwei bis drei verschiedenen Werkzeu-
gen. Die restlichen Bereiche, meist un-
zuganglich oder zu undefiniert, werden
parallel vom Mitarbeiter, der die Anla-
ge beschickt, manuell bearbeitet. Dies
spart in der Regel zusatzliche Spezial-
werkzeuge in der Roboterzelle und die
damit verbundenen Mehrkosten. Auch
gilt es, die Komplexitat der Putzzelle
im Rahmen zu halten, da zu filigrane
und sensible Anlagentechnik einem
spateren sicheren Dauerbetrieb entge-
genwirkt. Die Zielrichtung fir die Ro-
boterzelle lautet: ,einfach und sicher”.



Werden all diese Randbe-
dingungen berlcksichtigt,
lassen sich flexible und wirt-
schaftliche Roboterlésungen
in der Putzerei umsetzen.

Ein Beispiel hierflr ist die
neue Roboterputzlinie der
carat robotic innovation
gmbh, Dortmund. Gemein-
sam mit einem Anwender
aus der GieBereibranche
wurde eine neue Putzlinie
konzipiert und umgesetzt.
Das Produktspektrum um-
fasst dabei Bauteile bis zu
150 kg mit mittelgroBen Ab-
messungen (400 mm x 800
mm x 400 mm).

Die Anforderungen und Win-

sche an die neue Maschi-

nentechnik waren schnell
definiert:

- ergonomische Beladehd-
he flr den Mitarbeiter zur
Senkung der kdrperlichen
Belastung,

- Mdglichkeit des Betriebs

mit einem bzw. zwei Mit-

arbeitern je nach Produkt
und Putzumfang,

hohe Flexibilitat fir ver-

schiedene Schleifaufga-

pen,

modularer Aufbau der Zel-

len und Moglichkeiten zur

Erweiterung,

- Reduzierung des
Nacharbeitsaufwands,

— kurze Ristzeiten zur Ver-
ringerung der Stillstands-
zeiten bei Produktwechsel,

- robuster Maschinenbau
und leichte Bedienbarkeit,

- hohe Serviceverflgbarkeit
des Systemlieferanten,

- Kompetenz in der Robotik
und Unterstiitzung bei der
Programmerstellung.

1

Modular aufgebaute
Schleifeinheiten

Kernstuck der Anlage ist der
ABB-Roboter IRB 6600 mit
einer Handhabungskapazitat
von 225 kg. Auf einemmobilen
Grundrahmen sind der Robo-
ter und samtliche Aggregate
aufgebaut. Eine Schallschutz-
kabine sorgt fUr die nétige

Kapselung und damit Sicher-
heit fur Bediener und Anlage.
Integriert sind neue, modular
aufgebaute Schleifeinheiten
mit einer Leistung von bis zu
22 kW (Bild 1). Die Drehzahl
ist Uber einen Frequenzum-
former geregelt. Dadurch
werden konstante Schnittge-
schwindigkeiten garantiert.
Uber einen berlihrungslosen
Sensor wird der Scheiben-
durchmesser Uberwacht und
der VerschleiB automatisch
durch den Roboter kompen-
siert. Die Komponenten sind
speziell fur die Anforderungen
irn rauen GieBereiumfeld aus-
gelegt. Dank des mobilen
Aufbaus konnte die Putzro-
boterzelle komplett montiert
geliefert werden und nach
kurzer Inbetriebnahmephase
bereits die Arbeit aufnehmen.

Besonderen Wert legte man
im Projekt auf die Qualifi-
zierung der Mitarbeiter im
Umgang mit dem Roboter
und der neuen Anlagentech-
nik. Die Schulungen sowohl
am Roboter als auch an der
Systemperipherie wurden
projektbegleitend beim Anla-
genlieferanten durchgefihrt.
Neben dem ,Standard-Ro-
boterflhrerschein” erhiel-
ten die Mitarbeiter auch
das Praxiswissen, um mit der
Programmiersoftware Fa-
mos robotic umgehen zu
konnen. Denn anders als
bei herkdmmlichen Roboter-
zellen werden die Putzzel-
len von carat auf Basis der
3-D-Bauteildaten program-
miert. Das Tool erlaubt die
Simulation der Bearbeitung
am Bildschirm noch vor Fer-
tigung der Anlage (Bild 2).
Zuganglichkeitsprobleme
und Stérkonturen lassen
sich frihzeitig erkennen und
in der Konstruktion berlick-
sichtigen. Insbesondere bai
den durch die Toleranzen
nicht zu vermeidenden Pro-
grammanpassungen werdern
die Vorteile des Systems
schnell deutlich. Alle Ande-
rungen, zum Beispiel Positi-
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onen, Winkelstellungen und Geschwin-
digkeiten, flihrt der Mitarbeiter vor Ort
am Famos-Laptop durch, Programmar-
chivierung inklusive.

Die hohe Akzeptanz bei den Mitarbei-
tern in der Putzerei und deren Integrati-
on waren ausschlaggebend flr den Er-
folg des Projekts. In der Praxis hat die
neue Anlagentechnik die Bewahrungs-
probe bereits erfolgreich bestanden.

Humanisierung des Arbeitsplatzes

MNeben dieser klassischen Anwendung,
das Bauteil zu greifen und an der Be-
arbeitungseinheit vorbeizufihren, gibt
es Ldsungen, bei denen der Roboter
das Werkzeug flhrt. Dieses Konzept
zielt besonders auf Applikationen mit
groBen und schweren Bauteilen. Das
Werkstlick wird auf einem Drehtisch
mit zusatzlichen Satelliten positioniert,
und die Gratgeometrien werden mit
einer Hochfrequenzspindel bearbeitet.
Zum Einsatz kommen neben kleinen
Diamatscheiben auch Fraskopfe, die
mit speziellen Wendeschneidplatten be-
setzt sind. Gerade bei diesen Anwen-
dungen ist auch die Humanisierung des
Arbeitsplatzes ein wichtiger Aspekt und
Antrieb fir automatisierte Losungen.

Michael Hoppe, Vertriebsleiter, carat ro-
botic innovation gmbh, Dortmund

Weitere Informationen:

www.carat-robotic.de

Bild 2: Programmierung des Roboters und Simulation der Anwendung am PC
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