MODULARNI ,
ROBOTICKY SYSTEM
RTi 400

Vitejte ve svété svarovacich robotd ! I g I I |
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Prvni 5-osy robot igm. Rok vyroby 1983
Jiz mél dutou hridel zapésti pro priichod horfakového propojovaciho svazku zapéstim
robota. Do dne$niho dne je v ¢innosti mnoho svarovacich robott z té doby.

VYVOJ ...

Pred 30ti lety jsme vyvinuli prvniho robota na svété vhodného pro
pramyslové obloukové svafovani. Pfimé nebo kruhové svary jakéko-
liv pozadované délky je mozné naprogramovat pomoci 2 az 3 bodd,
rychlost svafovani bylo mozno pfimo nastavovat a bylo mozno ji ménit
v prubéhu provadéni programu. Navic s funkci vyhledavani svaru z
oblouku to byl naskok nékolika let v porovnani se stavajicim stavem.

O dva roky pozdégji byl pfedstaven prvni péti-osy robot s kloubovymi
rameny. Podoba ramene 1. osy, jako uhlového vyloZniku s pracovnim
dosahem 540°, se zachovala dodnes. Optimalni, toroidni pracovni
dosah a duta hfidel zapésti robota pro prichod hofakového propojo-
vaciho svazku jsou vlastnosti, které byly v prlibéhu let asto kopirova-
ny ale nikdy pfekonany.

A NOVA RADA RTi 400

Nové mechanické komponenty dostupné na trhu, fada naSich vlastnich
novych systémovych modulll a pfani mnoha zakaznik( na véts$i pracovni
prostor poskytly podnét k vyvoji a vyrobé série svarovacich robotl slozenych
z mnoha rdznych modulu:

> PFidani oto¢né zakladny a prodlouzeni sklopnych ramen rapidné rozsifilo
pracovni dosah kloubovych robott

> Pfidani modulu sklopného ramene s dalSi rotani osou znac¢né zlepSilo
dostup robota u komplikovanych svafenca.

> Optimalni nastaveni vSech komponentll umozriuje zredukovat prejezdové
Casy robotll az 0 30% u vSech konstrukénich velikosti.

> Robota je mozno vybavit dalSi rotacni osou pro umisténi nové vyvinuté
kamery co nejblize oblouku, a tim jejimu optimalnimu vyuziti. Tato osa, pIné
integrovana do Fizeni robota, dovoluje otacet kameru kolem plynové hubice
hofaku a tak se s ni vyhnout pfekazkam na svarenci. Tim je minimalizovana
potfeba odkladat kameru béhem provadéni programu.

> Do hlavni oto¢né osy robota byly integrovany 1 nebo 2 podavace dratu,
v€etné vSech propojovacich svazkl a pfivodu energii. Tim bylo dosazeno,
Ze vSechny pfivody medii véetné bowdenu pro jedno-dvou dratové podavace
jsou umistény uvnitf ramene.

2012

9-osy robot s kloubovymi rameny

> V8echny vyhody, typické pro roboty igm, zUstaly plné zachovany:
Vynikajici programovaci techniky bud' s programovaci konzolou nebo program-
ovanim off-line. Velky pracovni dosah a vyborna dostupnost k poloham svart
diky optimalni geometrii os a umistnéni hofaku v ose zapésti s vestavénou
dutou hfideli. Svafovaci hofak a propojovaci svazek jsou volitelné vyménné.
VSechny kabely jsou vedeny uvnitf ramen robota diky pouziti dutych hfideli.
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MODULY RADY RTi 400
A PRACOVNI DOSAH RUZNYCH KONSTRUKCNICH VELIKOSTI

Vsechny moduly jsou vhodné pro pouziti u stojicich nebo zavésSenych robott.

Standardni zakladna robota
s pfipojenim vSech energii a
mechanickym bezpecnostnim
omezenim rozsahu rotace na
540° svislé hlavni osy.

Unikatni vlastnosti nami vyvinutych SW a HW modull jiz byly pouzity v zafizenich, ktera provozuji pfedni
svétové spolecnosti. Jsme si jisti, Ze rozSifeni pracovniho dosahu, zlepSeni dostupnosti u téZko pfFistupnych
svarovych spojll, tak jako uplné novy typ kamery iCAM-S s rotaéni osou rozsifi oblast pouziti a pomGze nam
ziskat nové zékazniky.

Hlavni osa otaceni
ve tvaru L s motory a prevodovkami
pro svislou osu a prvni sklopné
rameno, centralni prichodka

kabell, integrované podavace
dratu a rozvodna deska médii

Druhé sklopné rameno, kratka verze,
s motory pro oto¢né osy a zapeésti

Zapésti robota s rotacni
osou kamery.

Rozsah rotace hlavni

P . ers svislé osy 540°
Prvni sklopna osa, kratka verze

s motorem a pohony pro montaz
druhé sklopné osy

Osa zapésti/hofaku
Naklapéni 270°
Rotace 720°

Druha sklopna osa
Sklopna o 270°
Rotace o 360°

Otocna o mery s
plynulym nim.

Prvni sklopné rameno Sklopné o 270°

Oto¢na zakladna robota
Rozsah rotace svislé osy 540°

Montaz otocné zakladny
rozsifuje pracovni dosah
vsech typl robota o 1400 mm

Prvni sklopné rameno, dlouha verze
s motorem a pfevodovkou pro montaz
druhého sklopného ramene

VSechny podavace
dratu jsou chranény
pred znecisténim
krytem.

Verze 1. Prvni sklopné
rameno s dal$i rotacni osou

Rozsah rotace 240°

Na pevném
podstavci

RTi 456: 1500 mm

RTi 476: 1700 mm
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Na otoéném
podstavci

RTi459: 2200 mm
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Maximalni radius pracovniho dosahu 5.200 mm je mozné rozsirit v pripadé potieby externimi

otoénymi nebo linearnimi osami

Druhé sklopné rameno, dlouha verze

| v pfipadé zarizeni bez lineéarnich os,
poskytuje toto kloubové usporadani
vyrazné lepsi pristup robota ke svarim
na svafencich s obtiznym pfistupem.

Osa zapésti s dutou hrideli

s rdznymi praméry/adaptéry pro nastroje

%
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SVAROVACI VYBAVA A SENZORY

Podavac dratu

V VV V V V VvV V VvV YV

Extrémné plocha konstrukce

Vestavén do hlavni osy

Chranén krytem

Vedeni dratu uvniti osy

Z&adné volné pohyblivé hadice

Pro jedno-dréat a dvoj-drat (tandem)
Volné pfistupna tlacitka ruéniho ovladani
Zavésena rozvodna deska médii

Nové centralni pfipojeni s rychlospojkou
Integrované elektrické rozvody

Cisténi hofaku a systém vymény hofaku

Vnéjsi a vnitini ¢isténi hofaku se
stfihanim dratu

Odkladaci mechanismus pro
vymeénné horaky

Svarovaci horaky a jejich prisluSenstvi
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HWS systém vymény
hofak pomoci osy s 1

dutou htideli

Vice nez 50 raznych typu
MIG/MAG svarovacich
horakl (chlazenych
plynem nebo vodou)

MIG/MAG tandem horaky

Pfidavny podavac dratu
,TorchDrive® vestavény do
duté hfidele pro jedno- a
dvou-drat

TIG horaky s nebo bez po-
davani pridavného dratu

Autogenové nebo
plasmové fezaci hofaky
a rlzné adaptéry pro
vyrobni nastroje, pro
montaz nebo méfeni

Vyhledavani dotykem plynovou hubici a z délky oblouku

Nase jednoucelové svarovaci stroje byly jiz pfed 40ti lety vybaveny systémem
vyhledavani svarové spary. S pfichodem prvniho svarovaciho robota Limat
2000 v roce 1981 jsme tento SW zdokonalili.

Senzor sledovani svarové spary iLS.

Senzor snimani odstupu (vzdalenos-
ti) s linearnim zobrazovacim senzo-
rem s vysokym rozliSenim snima po-
vrch svafence a rozpozna dokonce ty
nejmensi spoje.

iCAM laserova kamera

Kamera je namontovana na ose zapésti robo-
ta. Méfi polohu a objem svarové spary on-line
a upravuje dle vysledkd méfeni pohyb robo-
ta a svafovaci parametry. Kameru je mozno v
pribéhu programu opakované odkladat v pfipadé
svarovani v uzkych prostorach svafence.

Funkce a parametry vSech senzor( jsou zobra-
zovany a mohou byt upravovany prostfednictvim
programovaci konzoly. Pro programovani tak
nepotfebujeme dalSi pfidavna zafizeni.

Nova i-CAM-S kamera.

Pro efektivnéjSi provoz pouziva vSechny moznosti rychlejsi
elektroniky:

Laserovy paprsek neustalym rozmitanim a ozafovanim ve vysoké frekven-
ci pfes Sitku pracovniho rozsahu snima velké mnoZstvi obraz(i z povrchu
svafence. Ozafovani a snimani obraz(i se déje Uzkou sparou v plasti kamery.
Tato spara je udrzovana v Cistoté pomoci proudu vzduchu. Vyhodnocenim
téchto obrazu jsou obrysy a poloha svarové spary bezchybné snimany bez
vlivu odlesk.

Kamera je intenzivné chlazena vodou a je mozno s ni pohybovat okolo
plynové hubice na oto¢né ose. Pohon osy a systém pfenosu dat umoZnuje
plynulé otaceni.

Drzak s pfipojovacim Odpojeni otocné Otaceni

systémem osy a kamery

Kamera na oto¢né ose pro tandemové horaky. S kamerou je
mozné pohybovat i pfi provadéni koutovych svard s moznosti
odklonéni pfed moznymi pfekazkami.




SLOUPY A POZEMNI
POJEZDOVE DRAHY
PRO ROBOTY

Modularni konstrukce oto¢nych prvkl a podélnych pojezdl umoznuje navrhovat robotizovana pracovisté pro
zcela rdznorodé svarence a vyrobni podminky.

Pozemni pojezdova draha
pro montaz jednoho nebo vice sloupd RST nebo RFT, délka pojezdu: az 85 m

Sloup se svislym
zdvihem RSH

s pficnymi sanémi TQA :
pojezd 1,5-3,5m

Podstavec robota . Sloup robota RFT

s pevnym vyloznikem,
délka vylozniku: 1,5-2,5m

Sloup robota RST
s otoénym vyloznikem,
délka vylozniku 1,5-2,5m

Sloup se svislym

zdvihem pro montaz na podlahu
nebo na oto¢ny modul DM,
zdvih: 1,0-3,5m

Sloup RS

s pfiénymi sanémi TQA,
pojezd: 1,5-3,0m a
svislymi sanémi THA,
pojezd: 1,0 -2,5m

Pozemni pojezdova
draha RTS
pro montaz jednoho nebo

vice slouptd RS nebo RSH s
pFiénymi a svislymi sanémi,

délka pojezdu: az 85 m




NADZEMNI SANOVE
SYSTEMY A PORTALY

Nadzemni sanovy systém umozfiuje volny pfistup k polohovadlim pfi
zakladani svafencu jefaby nebo dopravniky. To umoznuje realizovat finanéné
i prostorové vyhodné flexibilni vyrobni linky s délkou az 150 m.

Sanovy systém TLAO
se svislymi sanémi THA

nebo vozikem FWO, délka
pojezdu: az 85 m

Robotovy portal TPA1
pro jednoho nebo dva roboty na vozicich
nebo svislych sanich, Sitka: 3,5 -5,5m,
délka pojezdu: az 150 m

Sarnovy systém TLA3
s pfiénymi a svislymi
sanémi TQA3 a THA,
pojezd 1,5-3,0m

Sanovy systém TLA3
s pFicnymi sanémi TQAS3,
pojezd: 1,5-3,0 m

Robotovy portal TPA3

pro jednoho nebo dva roboty na
svislych sanich nebo vozicich,

Sitka: az 12 m, délka pojezdu: az 150 m

Robotovy portal TPA2
pro montaz na oddéleném nosném systému,
Sitka: 3,5 - 5,5 m, délka pojezdu az 150 m

Robotovy portal TPA4
pro svarence s vy$kou
az 6 m, se svislymi
sanémi se zdvihem

az 4 m, Sirka: az 12 m,
délka pojezdu az 150 m
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W o]
POLOHOVADLA SVARENCU < potomérem prolotent a2 2.3 m |
a s nosnosti az 15.000 kg \ 1 .
.ﬁﬁl 4
Kombinace

standardnich polohovadel podle

Kladkova podpéra RB Otoc¢né polohovadlo RP s RFP Otocny naklapéci stil RP2, Otoc¢né polohovadlo se specialnich pozadavkl zakazniki Otocny stul s H-ramem RWV
jako konik pro oto¢na konikem a aretaci polohy, nosnost nosnost od 150 do 25.000 kg svislym zdvihem licni desky pro oto€na polohovadla s licnimi
polohovadla RP mezi 150 a 25.000 kg RPH s konikem RFPH deskami vzdalenymi od 1,200 -

3,600 mm, nosnost az 1.000 kg
na stanici

na posuvné motoricky
pohanéné draze, svisly
zdvihod 1do 1.5 m

L-polohovadlo se svislym zdvihem licni
desky RWM3, zdvih mezi 500 mm az 1,6
m, s nosnosti az 15,000 kg

Kompaktni systém RSX Kompaktni systém RRMK Kompaktni systém P2W

s oto€nym ramenem RST a L-polohovadlem RWM2 se zavéSenym robotem nad oto¢nym stolem pfedpfipravena roboticka burika ze sériovych

uréenym pro svarovaci systémy s jednou nebo / 2 stanice s polohovadly a koniky, nosnost dilti pro provoz ve dvou stanicich, otoény stul s Oto€ny stul s oto€nymi

dv&ma stanicemi, nosnost 500 - 1.000 kg na stanici 600 - 1.000 kg na stanici polohovadly/koniky, nosnost 300 kg na stanici stoly s naklapénim RP2,
nosnost 500 - 1.000 kg na
jednu stanici

igm

otocny stil RR

se dvéma stanicemi pro
umistnéni pracovnich stoll
nebo dalSich polohovadel, s
nosnosti 500 az 10.000 kg
na stanici

3-0sé oto¢né polohovadlo RP3
s nosnosti stanice 300 az 2.000 kg

Pojezdova draha VB pro konika Otoc¢né polohovadlo v naklapécim C-ramu
ruéni nebo motoricky posuv, délka pojezdu od 2 m s nosnosti stanice od 300 do 4.000 kg
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PROGRAMOVANI o
A OFF-LINE PROGRAMOVANI

Programovaci technika

Klicovym zafizenim RCI fidiciho systému je igm programovaci konzola, ktera obsa-
huje vSechny funkce pro tvorbu a optimalizaci robotovych programu, v€etné podpory
v8ech funkci senzord. Neni tfeba zadné dalsi vybaveni.

Lehka programovaci konzola je vybavena 8,4 ,dotykovym displejem. Na zadni strané
je umistnény USB konektor pro ukladani dat.

Joystick umistény po strané konzoly se vyuziva pro rychlé a jednoduché pohybovani
robotem, jakoZ i vSechny externi rotace, pojezdy a osy polohovadel. K dispozici je
vybér ze tfi riznych rezim( provozu:

> Pohyb nastroje ve world rezimu
> Zména orientace nastroje ve world rezimu
> Pohyb s pojezdy a externimi osami bez zmény TCP viéi ose.

Pro mnoho nasich zakazniku je rozhodujicim
faktorem pfi koupi jednoduchy a kvalitni zptsob
programovani nasich svarovacich zafizeni.

14

Off-line programovani

Off-line programovani umoznuje pracovat se svafencem v orientovaném 3D
rezimu pomoci PC a simula¢niho software. Svafenec se nejdfive importuje
do programového systému jako 3D CAD geometrie, nasledné jsou nadefino-
vany pohyby robota. Pro generovani svafovacich drah a definovani proces-
nich parametrd jsou k dispozici automatické funkce, stejné jako svarovaci
databaze uloZena v Fidicim systému.

Jedna se o jednoduchy systém, jez nabizi shodné metody programovani ro-
botického systému jako ve vyrobni hale s vyhodu pouziti stejné programovaci
konzole s identickym softwarem pro vSechny vypocty. To eliminuje potfebu
jakychkoli pfepoctt parametrd nebo konverze robotového programu a také
veskeré zmény programu na zafizeni mohou byt nasledné provedeny pomoci
off-line systému, bez ztraty dat pfi konverzi

Vlastnosti
Tato off-line programovaci metoda samoziejmé zahrnuje nasledujici
moznosti:

> Obloukem Fizené sledovani svaru

> iLS laserovy senzor

> Automaticka laserova korekce TCP

> Vlyhledavani plynovou hubici na simulovaném svafenci.
> Dotykova TCP-korekce pro lokalizaci dilG a svart

> Vymeéna horaku

Dalsi funkce

RoboNet Vzdalena sprava (pfes VPN)

ISDES embedded pro zadznam a monitoring svafovacich dat

iPAT off-line manipulace a sestaveni robotovych
programd

SmartStep sestaveni robotového krokového programu z
jednotlivych programovych &asti

iSCRIPT programovaci jazyk pro fe$eni nejslozitéjSich ukol

Vyhody igm off-line programovani

> Omezeni prostoji vyrobniho zafizeni pro programovani v pribéhu
vyrobniho procesu.

> Kontrola dostupnosti a monitorovani kolizi

> Programovani bez rizika nehody a s bezproblémovym nahledem na

obtizné pfistupné svary

Podpora velkého mnozstvi automatickych funkci

Nastaveni programu a vSech funkci je shodné s on-line programovanim

Neni tfeba zadné dalsi Skoleni

Off-line programovani m{ize byt také vyuzito pro Skoleni

CAD/CAM propojeni s jednoduchym importem 3D-CAD svaience.

V V V V V V

Podpora v pribéhu konstrukce svafence usnadni nasledné pouziti robott

15




NAVRHUJEME A VYRABIME

PRO VAS:

Jsme Vam k dispozici v nasich vyrobnich zavodech a dalSich prodejnich a servisnich oddélenich po celém svété:

igm Robotersysteme AG
Austria

RAKOUSKO

igm Robotersysteme AG
StralRe 2a, Objekt M8
Industriezentrum NO-Siid
2355 Wiener Neudorf
Rakousko

T: +43 (2236) 6706-0

F: +43 (2236) 6706-99-101
E: office@igm-group.com
www.igm.at

igm Robotrendszerek Kft.

Hungary

MADARSKO

igm Robotrendszerek Kift.
Ipari Park

Csorg6fa sor 1

9027 Gyor

Madarsko

T: +36 (96) 511 980

F: +36 (96) 518 999

E: gyoer@igm-group.com
www.igm.at

igm Robotic Systems, Inc.
USA

USA

igm Robotic Systems, Inc.
W133 N5138 Campbell Drive
Menomonee Falls

WI 53051

USA

T: +1 (262) 783-27 20

F: +1 (262) 783-27 30

E: igmusa@igmusa.com
www.igmusa.com

Beijing Aijiemo Robotic System Ltd.
China

CINA

Beijing Aijiemo Robotic System Ltd.
Building 40, No. 4 Dongdajie, Nankou Town
Changping District,

Beijing 102202

Cina

T: +86 (10) 6977 80 00

F: +86 (10) 6977 80 05

E: office@igm-china.com
www.igm-china.com
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