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Die Schaublin Demozelle verfligt Giber einen FANUC Industrieroboter,
und einer Robotersteuerung und einen Schaublin Drehbank, welcher
ebenfalls mit einer FANUC CNC Steuerung gesteuert wird. Es sind 16
Rohlinge vorhanden. Die Rohlinge werden durch den Roboter vom
rechten Magazin in eine simulierte Bearbeitung gebracht. Nach der
Bearbeitung werden die Fertigteile durch den Roboter ins linke
Magazin abgelegt. Da alle Fertigteile im Zwischenpuffer sind und
zurlick ins rechtes Magazin zurtickgebracht werden missen geht viel
Wartezeit verloren.

Es soll ein neuer Roboterablauf definiert und programmiert werden,
um eine Zeitgewinnung von mindestens 50% zu erreichen. Das
zurlickbringen der Fertigteile soll nach Maoglichkeit entfallen. Der
Prozess soll mithilfe einer Kamera (iRVision) zusatzlich optimiert
werden. Die Kamera soll voll in den Arbeitsablauf des Roboters
eingebunden werden um eine Zusatzliche Kontrolle/Korrektur
auszufliihren. Die Analyseresultate Kamera werden in einem Protokoll
abgelegt.

Mit dem neuen Programm konnte 50% Zeitgewinnung erreicht
werden. Die Kamera korrigiert vollautomatisch die Position der
Fertigteile im Greifer und speichert die Bilder in einem Protokoll ab.
Bei Vorfliihrungen der Demozelle, kann nach Beendung des Ablaufes
die Zelle sofort ausgeschaltet werden und somit entfallt die Wartezeit.
Interessenten kénnen die Funktionen von der Kamera vorgefihrt
werden.
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