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Zakladné udaje

Swedwood Slovakia, spol. s.r.0,

0.z. Spartan

nébytkarsky priemysel

2011

e 1xIRB 6640

= 1 x hmozZdinkovacia traverza s 1x fix hlavou a

druhou dynamicky nastavitelnou

= 1 x kamera pre zameranie polohy platu v

chapadle

= 2 x chipadlo pre malé a velké platy so

Specialnymi prisavkami na dreveny povrch

= Software PickMaster 3 pre spolupracu

kamera — robot
= Bezpecnost
= Mont4Z a odladenie
=  Programovanie
= Spustenie do prevadzky
Peter Kubik

(peter.kubik@sk.abb.com)

Poziadavky zadkaznika

ZvySenie produktivity v procese
Zrychlenie ¢asu cyklu oproti ruénej praci

Presnost aplikacie hmozdiniek do drevenych

platov

= Kontrola nastrelenia hmozdinky = zarucené

nastrelenie

= Odbremenenie pracovnikov od tazkej

a monotdnnej pracovnej ¢innosti

RieSenie ABB

Dodavka robotizovaného pracoviska, ktoré dokaze
aplikovat plastovd hmozdinku do predvitanych
drevenych stolovych platov. Dodali sme technolégiu
prepojenia robota s kamerovym systémom
a softwarom ABB PickMaster 3, ktory dokaze
identifikovat rozmery a polohu dreveného platu
v chipadle robota a na zaklade nameranych hodn6t
presne aplikovat plastovid hmozdinku za pomoci

automatickych hmozdinkovacich hlav.
Prinosy pre zakaznika

InStalacia robotizovanej bunky viedla k zvySeniu
produktivity vo vyrobe, zrychleniu ¢&asu cykKlu,
odstraneniu chybovosti nenastrelenych hmozdiniek
a samozrejme odbremeneniu pracovnikov od tazkej

a namahavej pracovnej ¢innosti.
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Navratnost’ investicie:

tj. 4 x pracovnik x 3 smeny x mzda 10€ / rok =
120°€

= 1,5-ro¢nd navratnost investicie + zaruéené

nastrelenie
Realizacia

Na dopravnikovy systém obsluha natransportuje
material. Obsluha skenerom naskenuje Ciarovy kdd
konkrétneho vyrobku a materidl je automaticky
presunuty na odberny dopravnik.

Po prijazde kopy na odberny dopravnik robot
zameria laserovymi snimac¢mi polohu dopraveného
materialu, pricom material je mozné dopravit aj v tzv.
multi stohoch v diZke maximéalneho vyrobku. Po
zamerani robot odobera vrchné dosky a presiva sa
k hmozdinkovackam. Pocas tohto presunu je dielec
zamerany kamerovym systémom, ktory ur€i presnu
polohu platu v grippri robota. Robot postupne ustavi
dosku otvormi k hmozdinkovackam
a hmozdinkovacky nastrelia hmoZzdinky.
Hmozdinkovanie je vykonavané vo vertikalnej polohe
dosky pomocou dvoch hmoZzdinkovaciek. Jedna
hmoZzdinkovacka je v pevnej polohe adruha je
dynamicky prestavovana na druhy otvor v plate. Pri
nastrelovani hmozdiniek do krajnych dier velkych
platov je plat pridrziavany prisavkou, ktora je oproti

nastrelfovaniu.
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Po ohmozdinkovani robot uklada dosky na nakladaci
vystupny dopravnik a cely cyklus sa opakuje.
Hmozdinkovacka kontroluje nastrelenie, ¢i nenastalo
nastrelenie mimo diery. Po kontrole nastrelenia, v
pripade, Ze nie je matica nastrelena, ostane robot
stat v pozicii kde bola hmozdinka nenastrelena a
privola obsluhu, ktor4d upravi proces. Nezhodne
nastrelené platy robot odklada na pripravenu paletu v
robotickej bunke. PoZiadavky na vymenu materialu z
odberného dopravnika na nakladaci, resp. doplnenie
nakladacieho dopravnika posiela robot signal do PLC
dopravnikov.
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