Robotergestutzte Fertigungsautomation entwickelt mit

CoCreate OneSpace Modeling

,Die Umstellung auf 3D war wie einen Schalter umzudrehen — nachher
konnte sich keiner mehr vorstellen, dass man je in 2D gearbeitet hat. Die
Produktivitit stieg deutlich an und die Konstruktionen wurden qualitativ
hochwertiger.

Dipl.-Ing. (FH) Frank Martin, einer der Geschdftsfiihrer
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Das Unternehmen

MartinMechanic Technologie& Auto-
mation aus Nagold ist ein mittelstin-
disches Unternehmen, das seit fast 40
Jahren Spezialanlagen und -vorrich-
tungen, Automations- und Handling-

systeme sowie Sonderteile im eigenen
Haus plant und baut. In der Teile-
fertigung kommen modernste Be-
arbeitungszentren zum Einsatz. Der
eigene Steuerungsbau und die quali-
fizierte Montage runden das ,,Aus-
einer-Hand-Konzept™ ab.

Weitere Informationen findet man
unter www.martinmechanic.com

Kundenbetreuung

CoCreate-Partner ASCAD GmbH
www.ascad.de


http://www.martinmechanic.com/

Robotergestiitzte Anlagen machen inzwischen rund 80%
der Projekte aus, die von MartinMechanic entwickelt
und gebaut werden. Oft sind hochkomplexe Greifer er-
forderlich, um die vielfaltigen Aufgabenstellungen der
Kunden zu 16sen. Jahrlich verlassen ca. 45 Anlagen das
Unternehmen. Kaum eine Anlage gleicht der anderen,
trotzdem — bzw. gerade deshalb — weill man die prob-
lemlose Wiederverwendung und Weiterbearbeitung von
Bauteilen und Baugruppen in CoCreate OneSpace
Modeling zu schétzen. Man glaubt, dass die Projekt-
zeiten in der Entwicklung durch OneSpace Modeling um
mindestens ein Drittel verkiirzt werden konnten.

»Wenn eine Anlage drei Mal bestellt wird, ist das fiir uns
schon eine GroBserie. Jede Anlage ist faktisch ein Ein-
zelstlick — trotzdem starten wir nicht jedes Mal bei null.
Man nimmt eine bestehende — mdglichst dhnliche — An-
lage und baut sie einfach um®, beschreibt Martin die
Vorgehensweise. ,,Baugruppen oder -teile werden mog-
lichst 1:1 tibernommen, dabei ist dynamisches Modellie-
ren ohne historischen Ballast fiir uns von enormer Be-
deutung. Egal wer die Baugruppe erstellt hat — jeder
kann sie leicht weiterentwickeln, ohne die urspriingli-
chen Modellierungsschritte verstehen zu miissen. Mit
einem historienbasierten System wiren wir dazu nicht in
der Lage. Bei einem Historienbaum kann man Bauteile
nicht einfach in eine neue Konstruktion iibernehmen.*

Die Anlage, die MartinMechanic im Auftrag von TRW
entwickelte ist typisch fiir die Entwicklungen. Martin-
Mechanic wurde beauftragt, die automatische Bestii-
ckung einer Spritzgussmaschine fiir sog. Steckzungen —
die Gurthalter am Ende eines Sicherheitsgurtes — umzu-
setzen. Der Roboter sollte alle 25 Sekunden 8 Rohlinge
einlegen und gleichzeitig 8 Fertigteile entnehmen. Da-
neben soll die gesamte Handhabung der Trays und Be-
hélter fiir die Lagerung der Steckzungen ohne Greifer-
wechsel moglich sein. Ein Bildverarbeitungssystem
sorgt fiir die Kontrolle des Produktionsprozesses. Und
das alles bei 8 Stunden autonomer Laufzeit der Anlage
und einer Umriistzeit von 10 Minuten, wobei 10 Varian-
ten zu beriicksichtigen waren.

In der Anlage fir TRW entnimmt der fanuc R200iA
Roboter die Steckzungen aus den Trays, legt diese in die
Ausrichteplattform ein und nimmt sie von dort wieder
auf. AnschlieBend féhrt er in die Spritzgussmaschine ein,
nimmt § fertige auf und legt die zu bearbeitenden Teile
ein. Die fertigen Steckzungen werden im Behilter abge-
legt. Sobald erforderlich werden die leeren Trays und die
gefiillten Behélter auf den Paletten umgesetzt, so dass
die geforderte autonome Laufzeit erreicht wird. Der

Greifer setzt sich aus mehreren Komponenten zusammen.

Fiir weitere Informationen
kontaktieren Sie uns bitte direkt
oder besuchen Sie unsere
Webpage: www.cocreate.de Japan

Telefon: (81) 42-352-5200

Europa
Telefon: (49) 7031-951-2222

Taiwan
Telefon: (886) 227-783255

Der Grundgreifer wird fest auf der sechsten Achse des
Roboters installiert. Auf diesem Grundelement befinden
sich die Blech- und Fertigteilgreifer sowie — auf der
Stirnseite — die Greifer fiir Trays und Boxen.

,,Besonders bei 6-Achs-Robotorn wie in dieser Steck-
zungen-Handlinganlage, deren Greifer frei im Raum
arbeiten, sind die Kollisionspriifungen des 3D-Modells
eine enorme Unterstiitzung*, sagt Martin. ,,Wir konnen
die Bewegungsabldufe komplett in OneSpace Modeling
durchspielen und die Erreichbarkeit aller Punkte bereits
wihrend der Konstruktion sicherstellen. Teilweise hilft
auch das Kinematik-Modul Kollisionen zu erkennen.*

Kiirzere Projektzeiten bedeuten nicht nur niedrigere Ge-
samtkosten sondern auch schnellere Auslieferung. Der
Termindruck steigt — selbst wenn es wihrend der Teile-
fertigung aufgrund von Kundenanforderungen noch zu
gravierenden Anderungen kommt, sollte sich die Aus-
lieferung nicht verschieben. ,,Dass es doch immer wieder
klappt, kann man sicher der dynamischen Modellierung
zuschreiben. Im Notfall springt ein Kollege ein und setzt
die Anderungen um, ohne sich mit der Entstehungshisto-
rie des Modells beschiftigen zu miissen®, meint Martin.

Das 3D-Modell hat sich bei MartinMechanic in nahezu
allen Bereichen etabliert. Bereits fiir das Angebot wird
anhand des Pflichtenheftes ein 3D-Layout der Anlage
erstellt. In der Fertigung dienen die 3D-Daten als Grund-
lage effizienter NC-Programmierung bei komplexen
Frésteilen, und die Qualitat der Blechteile, die von exter-
nen Partnern gefertigt werden, wurde durch Einsatz des
3D-Modells erhoht. TRW erhielt das finale Modell als
eDrawing und konnte sie in das eigene Hallen-Layout
einbetten, das bereits 6 Anlagen aus Nagold umfasst.

Zwei Viewing-Plitze in der Montage erleichtern den
Zusammenbau — und sparen nebenbei Kosten. ,,Seit wir
mit 3D arbeiten, entfdllt einiger Aufwand fiir Montage-
zeichnungen®, freut sich Martin. ,,Bei rund 50 Projekten
pro Jahr kommt viel zusammen. Der Aufwand fiir Nach-
arbeiten ist sicher um 75 % gesunken.*

3D-Entwicklung mit OneSpace Modeling hat sich bei
MartinMechanic nicht nur erfolgreich etabliert, sie bietet
dem Unternehmen immer wieder neue Wege zur Opti-
mierung der Abldufe von der Planung bis zur Montage.
Ob Simulation komplexer Roboterabldufe, kurzfristige
Anderungen aufgrund spiter Kundenanforderungen oder
einfache Weiterverarbeitung von Komponenten oder
Zulieferteilen in neuen Anlagen: Insbesondere die dyna-
mische Modellierung hat sich als einer der wesentlichen
Erfolgsfaktoren in der Produktentwicklung bei Martin-
Mechanic erwiesen.

USA Alle Rechte an dieser Dokumentation
Telefon: (1) 970-267-8000

vorbehalten. Hierzu zahlt insbesondere
das Recht auf Vervielfaltigung und
Ubersetzung. Technische Anderungen
vorbehalten.
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