Plnenie a kontrola kompresorov

Embraco Slovakia, s.r.o.

Marto, spol. s r.o. (inzinieringova

spolo¢nost)
Embraco Slovakia, s.r.o.

vyroba kompresorov a kondenzaénych
jednotiek pre komeréné a doméace

chladenie

2009

robot IRB 140

Rdébert Farkas
(robert.farkas@sk.abb.com)

Automatizgcia pracoviska s vyuzitim robota.

Dodavka dvoch priemyselnych robotov s jednym
riadiacim systémom — technolégia Multimove.
Naprogramovanie trajektérii procesov pre dve

aplikécie.

InStalacia robotov IRB 140 viedla k zvySeniu

produktivity celej Casti linky.

Prvou aplikaciou je plnenie olejovych zmesi do
jednotlivych typov kompresorov. Ide o devat typov
kompresorov  (vzhfadom na  polohu miesta
davkovania zmesi), pri€om pri ich plneni sa pouzivaju
dva typy olejov - mineralny a synteticky. Kompresor
je dopraveny dopravnikovym systémom na exaktnu
poziciu. Kedze jednotlivé typy kompresorov sa liSia
polohou miesta uréeného pre davkovanie olejovej
zmesi, PLC posunie informaciu riadiacemu systému
robota IRC5 o type kompresora, na zaklade ktorej
robot vyberie program vytvoreny pre dany typ
kompresora. To znamena, Ze robot ziska informacie
0 pozicii miesta pre davkovanie iotype olejovej
zmesi. Robot prostrednictvom grippra (klieStami)
uchopi davkovaciu pistol s prisluSnou zmesou.
Nasledne robot umiestni davkovaciu pistol do miesta
pre davkovanie na kompresore. Riadiaci systém
robota odovzda signal PLC, Ze sa nachadza na
pozicii aPLC nasledne spusti samotny proces
plnenia. Po nadavkovani konkrétneho mnozstva
olejovej zmesi da PLC signal robotovi o ukonc&eni
plnenia a robot sa vracia na z&kladnu poziciu (home
position). Pri zmene typu olejovej zmesi robot odlozi
davkovacie zariadenie a zoberie si druhé so
spravnou zmesou. Pred samotnym plnenim robot
eSte  preplachne davkovacie zariadenie na

vyhradenom mieste a pripravi sa na operéciu.
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Druhou aplikaciou robota je pripojenie kompresorov
na zdroj elektrickej energie za celom kontroly
funkénosti ich elektrickej €asti. V tomto pripade ma
robot na konci Siestej osi umiestneny napajac
elektrického pradu. Kompresor je dopraveny
dopravnikovym systémom exaktne na zafixovanu
poziciu. Robot ziska od PLC informaciu o type
kompresora. V naSom pripade sa jedna o typy
kompresorov liSiacich sa poziciou napdjania. V tomto
pripade ide o trinast rdznych poléh napajania. Robot
prostrednictvom napdjaa uzavrie okruh a posunie
tato informaciu do PLC. To spusti elektricky okruh

a zacne sa samotné testovanie kompresora.

Po ukonéeni testovania PLC prerusi privod
elektrického prudu, odovzda signal robotovi a ten sa

vrati na vychodziu poziciu.
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