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Roboter sparen Energie

Martin Mechanic hilft die Wirtschaftlichkeit des

0 W
Die MKV 26426 von Martin Me-

chanic spart beim Kleben Energie
Foto: Martin Mechanic

Temperaturisoliert Wie man Scara-
Roboter beim Energiesparen zu
Verbiindeten macht, zeigt Martin
Mechanic aus Nagold im Sonder-
maschinenbauanhand der neuen
MKV 26426. Ein Zulieferer der
Automobilindustrie verklebteauf
eineralten Anlagein grof8er Stiick-
zahlmechanisch tragende Metall-
teile mit einem Dichtring. Eine
neueMaschinesollte die Fertigung
wirtschaftlicher gestalten.

Die Verklebung muss warmestabil
ausgefiihrtsein,dennder Dichtring
darf sich selbst bei Temperaturen
bis 110°Cnichtbewegen. Miteinem
Spezialharz, das auch noch bei
180 °C formstabil bleibt, geht man
auf Nummer sicher. Das setzt aber
voraus, dass Metallteil und Dicht-
ring bei knapp 200 °C zusammen-
gefiigt werden konnen. Dazu wird
das Metall auf diese Temperatur
gebracht, danach der Dichtring
aufgelegtundverpresst. Fiir Sekun-
den wird das fertige Teil in dieser

Position gehalten, damit das Harz
aushartenkann. AnschlieRend wird
die Verbindungim Luftbad gekiihlt.
Wobislang iiber einen Strahlungs-
wiarme-Tunnel geheizt und an-
schliefend gekiihlt wurde, ist nun
ein Umlufttemperiertunnel mit
Kiihlstation im Einsatz, der sogar
zugingliche Stationen hat. Die
Anlage lasst sich dadurch besser
wartenundiiberwachen. Der Trans-
port der Produktionsteile erfolgt
tiber einen Kettenforderer.

Neu in diesem Produktionspro-
zess ist auch, dass beim eigentli-
chen Fiigevorgang das Teilehand-
ling temperaturisoliert geschieht.
Hierfiir sind zwei Scara-Roboter
im Einsatz. Das Metallteil wird
mithilfeeiner Induktionsspule auf
Aktivierungstemperatur gebracht.
Der Vorteil der Induktionsschlei-
fe: Sie muss nichtlange vorgeheizt
werden, und nahezu die ganze
Leistung geht ins Teil.

Doppelgreifer im
stéandigen Wechsel

EinScara-Roboter (Selective Com-
pliance Assembly Robot Arm) er-
moglicht den Teiletausch im stin-
digen Wechsel, weil er iiber einen
Doppelgreiferverfiigt. Diehorizon-
talen Gelenkarmroboter sind dem
menschlichen Arm nachempfun-
den, samtliche Achsen sind als
serielleKinematikausgefiihrt. Auch
beimanschliefendenFiigevorgang
ist der Roboter gefragt. Wenn er

Fiigevorgangs zu erhhen

diese Aufgabe erledigt hat, fahrter
fiir Sekunden in die Ruheposition,
damit das Spezialharz polymeri-
sieren kann. Der zweite Scara-
Roboter holt das fertig verpresste
Teil wieder ab und legt es auf die
wassergekiihlte Temperierplatte.
Derweil wird der frei gewordene
PlatzdeserstenScara-Robotersiiber
denDoppelgreiferschonwieder mit
dem nichsten Teil bestiickt. Am
Schluss der Fertigungsstrafie wer-
den die Teileautomatisch in Blister
verpackt - ein weiterer integrierter
Prozessschritt.

Allein durch den Einsatz des In-
duktorszum Ubertragen der Ener-
gie auf das Werkstiick wird der
Energiebedarf um 20% gesenkt.
Der gleiche Einspareffekt wird
nochmals beim Kiihlen erzielt.
Bislangwurde dieEnergie, diebeim
Abbremsen des Roboters perma-
nent im System erzeugt wird, in
den Widerstanden vernichtet. Die
neuen Scara-Roboter sind so kon-
zipiert, dass ihre Bremsenergie
nicht in Wirme umgesetzt, son-
dern zuriickgespeist wird. Bei der
Ausgestaltungder Arbeitsstationen
achteten die Ingenieure von Mar-
tin Mechanic strikt auf méglichst
geringe Warmekapazititen und
sehrguteIsolationswerte. Dariiber
hinauserlauben die Scara-Roboter
in Verbindung mitgrofl dimensio-
nierten Teilespeichern ein zwei-
schichtiges Arbeiten, wasweiter zur
Kosteneinsparung beitragt. e
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