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Produktivitet

En robotbetjanad kantpressanlaggning kommer, pa lite
langre sikt, att ha en mycket hogre produktionskapacitet
an den manuellt betjanade. Eftersom roboten jobbar i en
sdakerhetsavskarmad cell gar det dessutom att kora kant-
pressen pa maximal hastighet, ndgot som inte ar mojligt
med manuell betjaning.

For att uppratthalla produktiviteten kan stillestandet vid
inférandet av nya produkter minskas med hjalp av Moto-
mans fordefinierade makrojobb och speciella mjukvaror for
offlineprogrammering.

Med en robot i kantpresscellen forsvinner ocksa ett tungt,
monotont och ibland riskfyllt arbetsmoment for personalen,
som i stéllet blir robotoperatorer. Det ar oftast en positiv
forandring som hojer motivationen och leder till minskad
sjukfranvaro.

Flexibilitet

All utrustning i en robotanldggning fran Motoman &r
konstruerad sa att det snabbt gar att stdlla om mellan olika
platdimensioner.

Gripdonen dr uppbyggda av standardiserade alumini-

umprofiler vilket gor det latt att fa fram nya verktyg nar det
kommer in nya produkter i produktionen.
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Motomans nyckelfdrdiga celler med robotbetjdnad kantpressning for valfritt kantpressfabrikat. Systemen innehdller olika alternativ f6r
att hdmta inkommande platimnen och placera firdiga detaljer pa pall eller transportband.

Genom att placera roboten pa en rorlig robotfot eller dkbana
far den ett utokat arbetsomrade framfor pressen. Oavsett
platdimension kan roboten alltid hitta det basta laget infor
bockning. Pa sa satt kan bade stora och sma platamnen
hanteras i en och samma cell. Det utdkade arbetsomradet
ger ocksa en mojlighet att utnyttja hela kantpressens balk-
langd vid bockning.

Lonsamhet

Generellt géller att ju storre platar och fler bockar desto
battre blir Ibnsamheten i anldggningen. De minsta robotan-
laggningarna ar dock sarskilt utformade for att ge en bra
I6nsamhet dven med platamnen av ett mindre format.

Grundregeln for god I6nsamhet &r ocksa att de detaljer som
tillverkas i cellen ska vara av en aterkommande produktion
och da i serier pa mellan 30 och 200 platar (beroende pa
platens storlek och antalet bockar).

Utnyttjas mojligheten med obemannad drift blir kantpress-
cellen d@nnu fortare [6nsam. For att 6ka tiden som cellen &r
produktiv vid obemannad drift &r det lampligt att anvanda
ett system med transportbanor for fardigt gods.

Kvalitetshdjningen, som &r ett resultat av robotens exakta
rorelser, bidrar ocksa till en 6kad vinst genom att kassa-
tioner och reklamationer minskar.




Robot och kantpress

Robot

Motomans robotfamilj bestar av servokontrollerade robotar
med 4 till 15 axlar och en maximal hanteringskapacitet pa
upp till 500 kg. Lampliga robotar for kantpressbetjaning
finns med maximal hanteringskapacitet, inklusive gripdon,
upp till 280 kg.

For att utdka robotens rorelseomrade ar det vanligt att inte-
grera en sjunde axel i styrsystemet, en svangande robotfot.
Den 6kar robotens maximala rackvidd med upp till 1100 mm
och gor det majligt for roboten att vara optimalt placerad
infor varje bockningssekvens.

Kantpress

Roboten och kantpressen kommunicerar under bockningen
med ett utbyte av signaler. Roboten styr pa det viset kant-
pressens rorelser och tar ocksa emot information fran den,

t ex att platémnet har kontakt med de bakre anslagen.

Motoman har erfarenhet av installationer med kantpressar
av samtliga ledande kantpressfabrikat.

5. Efter avslutad bockning ménster-
Idgger roboten detaljerna pa utpall
eller transportband.

4. Omgreppsstationen, framfor
pressen, kan anvdndas om roboten
behdéver byta grepp mellan olika
bockar.

1. Roboten hdmtar platdmnet fran
inpallbord eller platmagasin och gar
till orienteringsbordet.

2. Pd orienteringsbordet hamnar
platen automatiskt i réitt position infér
bockningen.

3. Roboten tar platen till kantpressen
och bérjar bockningen.



Offline-programmering

Offline-programmering och simulering
MotoBend &r en pc-mjukvara speciellt framtagen for
Motomans produktsortiment och den &r oberoende av
kantpressfabrikat. Den gor det mojligt att skapa och redi-
gera robotjobb, eller infora nya produkter, utan att hindra
produktionen i robotcellen. Man kan ocksa kontrollera
robotatkomst och optimera cykeltider i den virtuella miljon
innan jobbfilerna skickas till robotens styrsystem.

MotoBend kan féresla den mest optimala bocknings-
sekvensen samt en placering av pressverktygen och de
bakre anslagen sa att de stdammer med den 6nskade bock-
ningssekvensen.

Med mjukvaran foljer ocksa ett bibliotek med 3D modeller
av Motomans standardprodukter, kantpress, bansystem och

En simulering av hela arbetscykeln ger méjlighet att férbdttra
dtkomst och optimera cykeltiden utan att stéra produktionen i
robotcellen.

annan utrustning.
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Man kan antingen stdlla

in bockningen sjéilv, eller

Iata MotoBend generera ett
robotprogram med den mest
optimala bockningscykeln och
verktygsplaceringen.

Med det anvdndarvdnliga
grdnssnittet dr det Ictt att
ldgga till gripdon, pressverk-
tyg eller platdmnen for nya
produkter.
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Robotjobb som skapats med MotoBend kan sparas pa en
FTP-server. Operatéren kan sedan anvinda
programmeringsboxen for att ladda ner jobbet till cellen.



Effektiv bockning av smd, ldtta detaljer
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En robotcell fér kantpressning av sma detaljer behover inte
sa stor golvyta. Med ett vridbart magasinbord, ett mindre
transportband och en MOTOMAN industrirobot med 6 kgs
hanteringskapacitet, blir det mycket effektiv kantbockning
pa liten yta.

Roboten kan hdamta platédmnen fran ett vridbart magasin-
bord och lagga de fardiga detaljerna pa utpall, eller pa en
bandtransportoér ner till en EUR-pall med krage. Det senare
alternativet ar sarskilt lampligt for mindre detaljer som inte
heller behdver monsterldaggas.

F6r sma detaljer som kan ldggas direkt pa en pall med krage

passar alternativet med en liten bandtransportér.

Exempel pa robotcell for sma detaljer
1. MOTOMAN industrirobot (hanteringkapacitet 6 kg)
2. Robotstyrsystem

3. Magasinbord (vridbart)

4. Orienteringsbord

5. Omgreppsstation

6. Kantpress (balklangd 1,2 till 2 meter)

7. Utpall

8. Utpall med bandtransportor

9. Servicedorr

10. Operatérspanel



Flexibel produktion av mindre till medelstora detaljer

En MOTOMAN industrirobot med hanteringskapacitet pa Inkommande platamnen hdamtar roboten fran pall eller

20 kg passar i en anldggning dér den 6vervagande produk- magasinbord. Fardiga detaljer lagger den pa utpall placerad
tionen bestar av mindre detaljer, men dér dven en del stora pa goly, eller pa en transportbana med plats for pallmagasin
platar ocksa kan férekomma. om det behovs.

2000-3000
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Exempel med pallplatser
1.

MOTOMAN industrirobot
(hanteringskapacitet 20 kg)
Robotstyrsystem

Svéngande robotfot

Inpallbord

Orienteringsbord
Omgreppsstation

Kantpress (balklangd 2 till 3 meter)
Utpall

Forreglad skjutdorr

. Operatorspanel



Flexibel produktion av mindre till medelstora detaljer
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xempel med transportbana
MOTOMAN industrirobot
(hanteringskapacitet 20 kg)
Robotstyrsystem
Svangande robotfot
Inpallbord
Orienteringsbord
Omgreppsstation
Kantpress (balklangd 2 till 3 meter)
Transportbana for EUR-pall
Forreglad skjutdorr

0. Operatoérspanel

Med transportbana och pallmagasin
1.

MOTOMAN industrirobot
(hanteringskapacitet 20 kg)
Robotstyrsystem

Svangande robotfot

Inpallbord

Orienteringsbord
Omgreppsstation

Kantpress (balklangd 2 till 3 meter)
Transportbana for EUR-pall utan krage
Pallmagasin (max. 15 tompallar)

0. Forreglad skjutdorr

1. Operatorspanel

Den stora transportbanan har plats fér
sex fyllda EUR-pallar utan krage.
Pallmagasinet rymmer 15 tompallar.



Anpassningsbar produktion av medelstora detaljer

En anlaggning som &r byggd kring en MOTOMAN industri-
robot med hanteringskapacitet 50 kg kan anpassas efter
produktionen med hjalp av olika tillval. Anldggningen ger
mojlighet till en effektiv produktion av bade sma och stora
detaljer i samma cell.

Inkommande platamnen hamtar roboten fran pall eller
magasinbord. Fardiga detaljer lagger den sedan pa utpall

Transportbanan rymmer som mest fyra fyllda EUR-pallar utan
krage, eller tre fyllda EUR-pallar med krage.

placerad pa golvet eller pé en transportbana.

H ﬂ Exempel med transportbana
1. MOTOMAN industrirobot
© (hanteringskapacitet 50 kg)
Robotstyrsystem
Svéngande robotfot
Inpallbord
Orienteringsbord
Omgreppsstation
Kantpress (balklangd 2,5 till 4 meter)
Transportbana for EUR-pall
Forreglad skjutdorr
0. Operatorspanel

2500-4000
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Anpassningsbar produktion av medelstora detaljer
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Det vridbara magasinbordet har tvd stationer och kan laddas medan cellen dr i drift.

i ﬂ Exempel med pallplatser
TN— - 1. MOTOMAN industrirobot
® (hanteringskapacitet 50 kg)
2. Robotstyrsystem
i 3. Svangande robotfot
- = 4. Inpallbord
§I p 5. Orienteringsbord
% i 5 ' 6. Omgreppsstation
u 7. Kantpress (balklangd 2,5 till 4 meter)
8. Utpall
i 9. Forreglad skjutdorr
© 10. Operatérspanel
@
H ;
X ﬂ Med transportbana och pallmagasin

1. MOTOMAN industrirobot
(hanteringskapacitet 50 kg)
Robotstyrsystem

Svéngande robotfot

Inpallbord

Orienteringsbord

Omgreppsstation

Kantpress (balklangd 2,5 till 4 meter)
Transportbana for EUR-pall utan krage
9. Pallmagasin (max. 15 tompallar)

10. Forreglad skjutdorr

11. Operatérspanel

l
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Kantpresscell for stora, tunga detaljer

For riktigt stora och tunga platéamnen finns MOTOMAN Layoutexemplen visar celler dér roboten hamtar platdmnen
industrirobotar med hanteringskapacitet upp till 280 kg. Har fran ett inpallbord. Fardiga detaljer lagger den sedan pa

ar det extra viktigt att ta med storleken pa bade gripdon och utpall placerad pa golvet eller pa en transportbana. Banan
arbetsstycke nar man utformar sékerhetsavskarmningen kan ocksa vara utrustad med pallmagasin.

kring robotcellen.

ﬂ Exempel med pallplatser
0 1. MOTOMAN industrirobot
(hanteringskapacitet 200 kg)

2. Robotstyrsystem
3. Svangande robotfot
4, Inpallbord
5. Orienteringsbord

M 6. Omgreppsstation
7
8
9
1

©)f§

Kantpress (balklangd 3 till 4 meter)
Utpall

. Forreglad skjutdorr

0. Operatorspanel
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Kringutrustning

Gripdon

Vara gripdon byggs av standardiserade aluminiumprofiler
och vakuumsugkoppar vilket gér dem latta att konstruera
och modifiera till en 1dg kostnad. Snabbkoppling fér el och
luft underlattar ocksa vid bytet mellan olika gripdon.

For att kunna hantera perforerad plat och annat material
som inte lampar sig for sugkoppar kan gripdonet utrustas
med magneter eller gripfingrar.

Svangande robotfot

En servodriven robotfot som 6kar robotens rackvidd med
upp till 11700 mm. Det gor det mojligt att hantera langa
detaljer och att utnyttja hela kantpressens balklangd for
bockning. Den svdngande robotfoten ar integrerad i styrsys-
temet och finns i flera storlekar som passar till MOTOMANSs
industrirobotar med hanteringskapacitet upp till 500 kg.

Rabortuenkityg oct tillbetisr

Omgreppsstation
Justerbar omgreppsstation uppbyggd i moduler av

aluminiumprofiler och férsedd med magneter, justerbara
referensstopp och inbyggd stallinjal. Kan @ven kompletteras
med extra stod och gripenheter, separat sugkoppsenhet for
mindre platar samt snabbfaste i golvet.
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Orienteringsbord

Bordet ar utrustad med en rullkedja som ger snabb och
saker orientering av platen, och med en givare som ger
signal nar platen ar i ratt position. Orienteringsborden finns
tillgangliga for olika plattjocklek och bredder samt med en
lutning antingen &t vanster eller at hoger.



Kringutrustning

Vridbart magasinbord

Ett vridbart platmagasin med tva stationer for mindre platar.
Magasinbordet kan laddas nar cellen ar i drift, och stations-
bytet utférs manuellt av operatoren. Bordet ar forsett med
magnetseparatorer som gar att justera for att passa platar av
olika storlek.

Stationart magasinbord

Ett stationdrt magasinbord fér mindre platar med justerbara
magnetseparatorer och en inbyggd stdlskala. Bordet kan
indelas i tva eller tre fack av olika storlek. Nedanfér magasin-
bordet kan man séatta ett litet separat orienteringsbord for
mindre platar.

Inpallbord

Bordet ar anpassat for laddning med gaffel- eller stédbens-
truck. Det utrustat med justerbara sidostyrningar och finns
i olika bredder.Separeringen av platarna sker med hjalp av
magnetseparatorer eller borst och luftrida. Det finns ocksa
mojlighet att komplettera inpallbordet med utrustning for
dubbelplatskontroll.

Platmatare

Platmataren, som ar integrerad i robotens styrsystem,

tar 6ver momentet med att hamta plat fran instation till
orienteringsbord vilket minimerar cykeltiden.Nar den inte

behovs kan den helt enkelt stallas i ett parkeringslage sa att
roboten sjalv kommer at att hamta platamnen fran inpallen.
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Kundanpassade losningar

Om vart standardsortiment av robotverktyg eller utrustning
for materialhantering inte racker till, finns alltid mgjligheten
att tillsammans med MOTOMAN anpassa eller modifiera vara
standardprodukter sa att de battre passar mot dina produk-

tionsbehov. Tillsammans med véra kunder har vi utvecklat
manga smarta l6sningar som t.ex en automatisk verktygs-
vaxling, ddr roboten sjdlv valjer rétt gripdon beroende

pa vilket platamne som ska bearbetas, och medakande




utrustning med plats fér orienteringsbord och extra plétar lagen under sjalva bockningen, och flexibla omgreppssta-
vilket minskar cykeltiden i cellen. Vi har ocksa tagit fram tioner. Aven nir det géller materialhanteringen innan och
kombinationsgripdon, med bade sugkoppar och gripfingrar efter kantpresscellen har vi stor erfarenhet.

som klarar att hantera valdigt sma platbitar och besvarliga




MOTOMAN i Europa

AT MOTOMAN robotec GmbH BG Kammarton Bulgaria Ltd
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