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»Spanende Bearbeitung mittels Robotertechnik in der GieRerei“



robmaxx GmbH

robmaxx-group
® Produkt-Portfolio:  Roboter-Bearbeitungszentren &

Roboter-Messzentren

® Mitarbeiter: ca. 30
= Standort: 63500 Seligenstadt I
® Kundenkreis: Automobilindustrie, Allg. Industrie, Forschung !

Leistungsspektrum

® Entwicklung und Fertigung von Roboteranlagen

® Prozess-Entwicklung

® Lieferung von Komplettsystemen und Produktionslinien

® Schulung

= Service und Ersatzteilversorgung



Agenda

® Motivation / Chancen

® Prinzipielle L6sungsansatze

® Programmierung

®= Anlagen und realisierte Projekte
® Grenzen

= Der Weg zum Ziel

= Ausblick in die Zukunft



Motvation

Motivation fiir die Roboboterzerspanung in der Giel3erei

® Kostendruck

T4

— Unsicherheit in der Automobilindustrie = schwankende Auslastung

— Konkurrenz aus In- und Ausland

— Energiekosten
® Qualitatskosten
— Kosten durch Ausschuss / Nacharbeit

® Personal

- Mangel an geeignetem Personal
— Hoher Krankenstand bei kérperlich belastenden Tatigkeiten



Chancen

g

Chancen

m Kostensenkung

— Reduzierung Personaleinsatz durch Automation handischer Prozesse

- Reduzierung unproduktiver Nebenzeiten Q
® Steigerung der Qualitat

— Reduzierung Ausschussquote / Putzfehler

— Gleichbleibende Qualitat / Konstanter Zustand vor der nachsten
Fertigungsstufe »)

® Personal

— Entfall korperlich belastender Tatigkeiten = Steigerung der
Mitarbeiterzufriedenheit

— Reduzierung Krankenstand durch Entfall korperlich anspruchsvoller
Tatigkeiten

— Zerspanung auch mit gering-qualifiziertem Personal moglich
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Loésung 1: Bauteilflihrende Zerspanung




Losung 2: Werkzeugflihrende Zerspanung




Auswahl des Verfahrens

bauteilfiihrend werkzeugfiihrend

+ geringere Werkzeugwechselzeit - Langere Werkzeugwechselzeit

- Begrenzte Anzahl an Werkzeugen moglich + Hohere Flexibilitat bei der Werkzeugauswahl

- Komplexer Spaneabtransport + Einfacher Spaneabtransport

- Bauteilgrol3e begrenzt + BauteilgroBe ausschlieBlich begrenzt durch
Robotertechnik

- Anzahl der Werkzeuge fiihrt zu grofRerer Anlage + Kompakte Anlagen auch bei hoher Anzahl an
Werkzeugen

- Begrenzte Zuganglichkeit durch Storkontur Greiftechnik  + hohe Zuganglichkeit durch kleine Stérkontur von
(= Umgreifstationen — Verlangerung Zykluszeit) Spindel + Werkzeug (ggf. Erhohung der Zuganglichkeit
durch Zusatzachse im Bauteilpositionierer)

- Komplexere Programmierung (externe TCPs) - Einfachere Programmierung (TCP in Werkzeugspitze)
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Programmierung / Vergleich
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_ TeachIn-Verfahren | RobotStudio / KUKA.Sim CAD/CAM

Kosten Programmiersoftware

Offline-Programmierung - + +
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Kompatibilitat zu Robotersteuerung ++ ++ + (Postprozessor)
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Programmiergerat

Download Roboterprogramm von Roboter in + + -
PC-Welt



Programmierung / Bahnkorrektur / robmaxx VBO (Optional)

Grafische Bedienoberflache zum OnLine-Editieren der Roboterbearbeitung
Beispiel: Dachreling Beispiel: Eisenguss / Kupplungskomponenten
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robmaxx xs

Technische Daten

abl-mavtingee = ] Stk. Industrieroboter incl. wassergekutihlter Spindel
: KUKA oder ABB

® 2 unterschiedliche Typen Positionierer verfliigbar

m ] Stk. Spanebehalter

Besondere Merkmale
= Komplett auf einer Grundplatte installiert

® Keine Bodenverankerung notwendig

® Kompaktes Design

Bauteile Prozesse (Beispiele)
® Kunststoff-, Holz- und Metall-Bauteile ® Frasen, Entgraten, Bursten, Bohren
= Abmessungen : max. D=500 H=400mm = Gewindeschneiden,-formen, Schleifen, Polieren

® Gewicht : max. 100 Kg = Additive Prozesse



robmaxx Ic

Bauteile
= z.B. Bumper, Strukturbauteile

= Abmessungen : max. 1.800 x 200 x 100 [LxBxH]mm
® Gewicht: max. 20 Kg

Technische Daten

® 1 Stk. Industrieroboter incl. wassergekuhlter Spindel
KUKA QUANTEC nano oder ABB IRB 6620 / HSD

® 3 unterschiedliche Typen Positionierer verfliigbar

m ] Stk. 6-fach Werkzeugmagazin abhangig von der
Werkzeuggrosse

m ] Stk. Spaneforderer
Besondere Merkmale

® Komplett auf einer Grundplatte installiert
= Keine Bodenverankerung notwendig

= Kompaktes Design

Prozesse (Beispiele)

® Frasen, Entgraten, Blrsten, Bohren

® Gewindeschneiden,-formen, Schleifen, Polieren

® Additive Prozesse



robmaxx m single / twin / triple

Technische Daten
m 1.. 3 Stk. Industrieroboter inkl. wassergekiihlter Spindel
® 3 unterschiedliche Typen Positionierer verfliigbar

m 1..3 Stk. 6-fach Werkzeugmagazin abhangig von der
Werkzeuggrosse

® 1 Stk. Spaneforderer

Besondere Merkmale
= Komplett auf einer Grundplatte installiert
= Keine Bodenverankerung notwendig

® |n einem Seecontainer transportabel

Aufspannmoglichkeiten Prozesse (Beispiele)

= Abmessungen  : max. 3.200 x 800 x 350 [LxBxH]mm " Sagen, Frasen, Entgraten, Birsten, Bohren

= Bauteilgewicht : max. 100 Kg ® Gewindeschneiden,-formen, Schleifen, Polieren

® Additive Prozesse



robmaxx m triple / Beispiel Dachreling




robmaxx m one - m twin - m triple / Ansichten




robmaxx m twin / Linie mit 9 Robotern




robmaxx M twin inline / Beispiel: Eisenguss

Bauteile
® z.B. Schwungrader, Kupplungskomponenten,
Hydrauklikhomponenten

® Dimension: max.2.200 x 400 x 200 [LxBxH]mm
® Gewicht: max. 100 Kg

Prozesse

Anlagendaten

= Frasen, Blrsten, Schleifen

® 2 Stk. Industrieroboter mit Bearbeitungsspindel = Bauteilprifung (Vollstandigigkeit, Lunker)

= 2 Stk. Handlingsroboter ® Bauteilkennzeichnung

m 2 Stk. Kamerasysteme = Verpackung

® Linien-Steuerung



robmaxx M twin inline / Beispiel: Eisenguss




robmaxx M twin inline / Verschleifen der Anglsse




robmaxx |

robor-machining.de

Beuteile

B Kunstoff-, Eisen- und Aluminium Guss-und Schmiedebauteile

= Abmessungen : max. 1.800 x 800 x 500 [LxBxH]mm
= Gewicht : max. 500 Kg

Technische Daten

m ] Stk. Industrieroboter incl. WassergekUihlter Spindel
KUKA QUANTEC nano or ABB IRB 6620 / HSD

= 3 unterschiedliche Typen Positionierer verfligbar
(3, 5 or 7 axis)

m 3 Stk. 6-fach Werkzeugmagazin abhangig von der
Werkzeuggrosse

m 1 Stk. Spanefoérderer

Besondere Merkmale
= Komplett auf einer Grundplatte installiert

= Keine Bodenverankerung notwendig

Prozesse (Beispiele)
® Sagen, Frasen, Entgraten, Blrsten, Bohren
® Gewindeschneiden,-formen, Schleifen, Polieren

® Additive Prozesse



robmaxx HD

Bauteile
® Zylinderkurbelgehause, Gussteile

® Dimension: max. 3.000 x 1.000 x 1.000 [LxBxH]mm
= Gewicht: max. 4.500 Kg

Anlagendaten Bearbeitungsprozesse
® ] Stk.Industrieroboter mit Bearbeitungsspindel = Sagen

= 1 Stk. Be- und Entladebereiche = Frasen

= Servo Hub- und Schwenkachse ® Schleifen

® Gewinden



robmaxx HD
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Grenzen der Roboterzerspanung

Technische Grenzen
2850

® Serielle Mechanik des Roboters

— Begrenzte Genauigkeit (allgemein > 0,1 mm)

- Begrenzte Steifigkeit > ggf. Reduzierung
Schnittgeschwindigkeit

848

— Auswahl der geeigneten Robotermechanik
2469

i . notwendig
2900




Agenda

® Motivation / Chancen

® Prinzipielle L6sungsansatze

® Programmierung

®= Anlagen und realisierte Projekte
® Grenzen

= Der Weg zum Ziel

= Ausblick in die Zukunft



Der Weg zum Angebot

Kunde

Kundendaten
® Muster-Bauteil

® Zeichnung

® 3D-Modell

= Stellplatz

rm

® Produktionsmengen

v

Ermittelte Daten

® Zykluszeit

® Anlagen-Auslastung
= Anlagenkonzept

= Anlagenkosten

® Prozesskosten
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Angebot

= Anlagentyp
= Zubehor

® Preis

B Prozesskosten




Vermeidbare Fehler bei der Einfuhrung der Roboterzerspanung

Planerisch / Organisatorisch

® Wunsch nach 100%-Automation

—> Die letzten 10% konnen 50% des Invests herbeifiihren

- Gewisse Umfange weiterhin manuell zerspanen

® Festhalten an bestehenden Produktionsablaufen

— Automation flihrt zwangsweise zu Eingriffen in Produktionsabldufe
= Personal

— Auswahl der Anlagenbediener fiur die Startphase
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Ausblick in die Zukunft

Technische Weiterentwicklung
= Robotertechnik

— Neue Robotertypen mit gesteigerter Genauigkeit
und Steifigkeit

— Neue Softwarefunktionalitdten des Roboters
- Weiterentwicklung der Programmiersoftware
= Messtechnik

= Verbesserte Kameratechnik

- Optimierung Lasermesstechnik




Ausblick in die Zukunft

Technische Weiterentwicklung

m Zerspanungstechnik

- Weiterentwicklung robotertauglicher Motor-
Spindeln

—> Fir Roboterbetrieb optimierte
Zerspanungswerkzeuge

= Anlagentechnik

- Entwicklung neuer Anlagenkonzepte




Auszug aus dem Bauteilspektrum

Getriebe / Getriebekomponenten

Zylinderkopfe

BedPlates / Leiterrahmen
Strukturbauteile
Stossfangersysteme
Aluminium-Rohre und -Profile
Zug- und Schweissnahtproben
Powertrain-Komponenten
Dachreling

Langs-, Quer- und Integraltrager
Diverse Strangprofile

SpaceFrame-Komponenten

Heizungskomponenten
Lifterraderund —gehause
Triebwerkskomponenten Luftfahrt
Lasertechnologie

Buhnenbilder

Kunststoffhelme

Aluminium-und Messing-Armaturen
Kunststoffrohre
Hydraulik-Komponenten

Bau-und Landmaschinen-Komponenten
Schiffsmotoren

Forschung und Entwicklung



Fragen / Diskussion



Vielen Dank fur lhr
Interesse!

roLMa>Xx
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