Webermiihle GmbH

Palettieranlage

= Die Aufgabenstellung

Die Webermiihle GmbH in Braunsdorf, gegriin-
det 1881, produziert unterschiedlichste Roggen-
und Weizenmehlprodukte in hdchster Qualitat.
Im Zuge der stdandigen Modernisierung der
Produktionsanlagen wurde eine bestehende
Sack-Abfiillmaschine  um  Automatisierungs-
technik erweitert. Dabei sollte sowohl das Auf-
stecken der leeren Sacke auf den Abfillstutzen
als auch das Palettieren der gefiillten Sacke
automatisiert werden. Vorgabe: 2.000 bis 2.500
abgefiillte und palettierte Sacke pro Schicht.

= Die Losung

Aufgrund der extrem engen Platzverhdltnisse
(der ganze Raum misst insgesamt nur 10 Meter
x 3,80 Meter) entschied sich de Man dafiir, das
Aufsetzen der Sdcke auf den Fiillstutzen von
einem separaten Handling ausfiihren zu lassen
und zum Palettieren der befiillten Sacke einen
Roboter einzusetzen.

Zudem wurde fir den Palettierroboter eine
Vertiefung von 60cm gegraben. Der Kettenfor-
derer, der die Paletten transportiert, wurde so
konstruiert, dass er nahezu ebenerdig verlauft.
Nur so war es mdglich, den Roboter bei einer
Deckenh6he von nur 2 Meter an der tiefsten
Stelle (Deckenbalken) uneingeschrankt agieren
und Paletten mit insgesamt 1,60 Meter Hohe
packen zu lassen.

Dazu tragt auch ein extra konstruierter Greifer
bei, der dank einer Verlangerung im Winkel von
90 Grad nach oben sowie um 90 Grad zur Seite
nahezu neben dem Roboterkopf saugen kann.
Um dem Roboter mehr Bewegungsfreiheit zu
geben, wurde der Raum zudem am Palettier-
platz in der Breite mittels einer Ausbuchtung
auf 4,50 Meter vergroBert.
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Die leeren Sacke befinden sich in einem Maga-
zin, das manuell befiillt wird. Das Aufsteck-
Handling saugt den leeren Sack an, zieht ihn
mittels eines Vakuums auf und stilpt ihn auf
den Abfiillstutzen. Hier wird er mit Hilfe eines
bereits vorhandenen Stempels festgeklemmt.

Der gefiillte Sack wird anschlieBend vom Stut-
zen geschoben, verschlieBt dabei automatisch
und fallt auf ein bereits vorhandenes Biigel-
band, das sich unter dem Stutzen befindet. Das
Band transportiert ihn unter einer Walze hin-
durch, die ihn ,bligelt", so dass sich das Mehl
gleichmaBiger verteilt. AnschlieBend wird er auf
die Abnahmeposition befdrdert.

Der Roboter saugt nun die vollen, 25 kg schwe-
ren Sacke mit dem extra konstruierten, abge-
winkelten Greifer an und palettiert sie auf
EURO-Paletten. Dabei liegen immer zwei Sacke
nebeneinander und einer quer davor, die
nachste Lage wird gespiegelt palettiert. Insge-
samt werden maximal 10 Lagen pro Palette
Ubereinander gestapelt.

Da die einzelnen Mehltypen eine verschiedene
Dichte haben, sind die gefiillten Sacke unter-
schiedlich dick. Um sie dennoch exakt anfahren
zu koénnen, ist der Greifer mit einem Sensor
ausgestattet und federnd gelagert. Setzt der
Greifer auf dem Sack auf, so wird das vom
Sensor erkannt und die Position vom Roboter
auf Plausibilitat tberprift. Ist die so ermittelte
Hohe plausibel, wird der Sack palettiert.
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Das Ablegen funktioniert analog zum Aufneh-
men. Die ermittelte Position dient als Basishéhe
fir die nachste Lage, um Toleranzen friihzeitig
auszugleichen.

Nachdem eine Palette vom Roboter fertig ge-
packt wurde, wird sie mittels des nahezu eben-
erdig verlaufenden Kettenforderers wegtrans-
portiert und gleichzeitig eine Leerpalette zum
Palettierplatz beftrdert, so dass der Palettier-
vorgang ohne Unterbrechung fortlaufen kann.
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Technische Daten:

Palettiergut:

Roboter:

Mehlsacke, Sackgewicht 25 kg
SackmaBe: 800 x 400 x 140 mm
Typ: ZD 130S D43, Kawasaki
Reichweite: 3255 mm

Traglast: 130 kg

Steuerung: C43

Schutzart: IP 65

Einbau: Boden
Wiederholgenauigkeit: +/- 0,5 mm
Gewicht: 1500 kg

Pneumatischer Greifer

Aufsteckhandling
Kettenforderer
Sackmagazin

Schutzgitter, Drehtir, Lichtgitter mit Muting




