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1.2 Technische Dolen

1.2.1 Kqltenbqch-Ausklinkroboter KC I 2Ot

Arbeitsbereich Roboter

Moteriolobmessungen Breite x Höhe
Lönge

120A x 450 mm
1000 mm

Brennschneidverfohren Autogen(Brenngosz,B.Azelylen,Proponusw.)

Fosenwinkel mox. co. 45"

Druckluftonschluß kundenseitig 6-Bbor

Gesomtonschlußwert co. l0 kVA

Hydroulikoggregot Förderleistung 201 / min

Gewicht co. 3500 kg

Abmessungen L/B/H 28so/4400/3220 nn

Elektrische Ausrüstu ng

noch EN 60204 mit freistehendem Scholtschronk und freistehendem Bedienpult

Betriebssponnung 400 V / 50 Hz

- Moschinenportol ousgeführt ols stobile Schweißkonstruktion zur Aufnohme eines lndu-

strieroboters in Drehgelenkbouweise.

- Der Roboter, konzipiert in besonders kompokter Bouform, verfügt über 6 Achsen und

ist höngend on der'Quertroverse des Portols montieri und über eineT.lineore Robote-

rochse quer über dem zu beorbeitenden Werkstück verfohrbor. Dodurch sind ein gro-
ßer Arbeitsbereich sowie gute Zugönglichkeit zum Werkstück gewöhrleistet.

-Der Roboter ist ein bewöhrtes Modell (KRl5) des deutschen Herstellers KUKA und

wird seit Johren in der Fohrzeugindustrie vielföltig zur Schneid- und Schweißbeorbei-
tung genutzt.
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- Alle Roboterbewegungen erfolgen über leistungsstorke bürslenlose Servoontriebe, die
nichl geworlel werden müssen.

- Hydroulische horizontole Werkstückspon nein richtung vor und noch dem Arbeitsbe-
reich in der Tronsporlrollenboh n ongeordnel.

- lm Arbeitsbereich des Roboters sind zwei hydroulisch kloppbore Rollenbohnsegmente
ongeordnet, die wöhrend des Moterioltronsporles oulomotisch bzw. bei Bedorf zur
Moteriolunterstüfzung eingeschwenkt werden. Dodurch wird der Tronsport von kurzen
Stoblöngen bis ouf dos erste obfuhrseitige Rollenbohn-Segment ermöglicht.

- Goseversorg u ngsstolion inkl. Bren nersteueru ng.

-Schneidbrenner für Autogenbrennsch neiden on den Roboter ongebout. Automolische
Flom menzü ndeinrichtu ng über om Podol ongeordneten Zündbrenner.

- Optischer Loser-Dislonz-Sensor. der porollel zum schneidbrenner ongeordnet ist,

erfossl vor dem Bren nsch neidvorgo ng Form- und Logetoleronzen des WerkstÜckes.

- Alle Bewegungen innerholb einer Beorbeitung werden ousschließlich vom Roboter ous-

gefi;hrt, dos Werkstück selbst wird wöhrend des gesomten Schneidbren nvorgo nges

nicht bewegt.

- Als Sicherheit bei Fehlbedienung besitzt der Schneidbrenner eine Kollisionssch ulz, der
bei einer Kollision des Schneidbrenners olle Bewegungen soforl sloppl.

- Der Arbeitsbereich des Roboters ist vollstöndig durch eine Sicherheitszoun mil verrie-
gelten Türen geschützt (DlN EN 275)

I.2.2 Löngenmesseinrichtung Ml58 NC

Meßbereich bis

Meßwogengeschwi ndigkelt

Sponnbereich Zonge

Arbeitsbereich:

Hydroulik-Aggregot
Positioniermotor frequenzgeregeh

s. Aufstellplon

0,25 kw
r,s kw

0-30m/min

2,5 / 40 nn

oben offen)
50 mm
80 mm

liegende Tröger l, lPE, HEA, HEB. L-Stohl, U-Stohl (n

Vierkonlrohre mil Kontenrodius mox.
Vierkonlrohre mit lnnenmoß min.
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