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Najczescie] wystepujace zapraski

m tulejki

m Sruby

m blachy ptaskie

m zapraski 3D np.blachy, ramki
mINne



Proces umieszczania zaprasek do formy
wiryskowej

1. Dostarczanie zorientowanych 1 spozycjonowanych
zaprasek do robota stanowiskowego

2. Odbieranie dostarczonych zaprasek przy pomocy
robota stanowiskowego. Chwytak pozycjonowany
wzgledem zaprasek

3. Umieszczanie zaprasek do formy wtryskowej. Chwytak
pozycjonowany wzgledem formy wtryskowej. Ustalanie
zaprasek w formie wtryskowej



1.Najczesciej stosowane metody dostarczania
zaprasek do robota stanowiskowego

B magazyny przesuwne (obstugiwane recznie)

m podajniki paskowe, tasmowe | fancuchowe z
elementami pozycjonujgcymi

m podajniki wibracyjne

m podajniki wibracyjne z manipulatorami

m za pomocg stotow wibracyjnych ,ze Sledzeniem
optycznym” i robotem



Magazyny przesuwne

obstuga reczna

zazwyczaj dla matych i srednich zaprasek
ograniczona pojemnosc magazynow
zazwyczaj dla matych serii produkcyjnych

dla zaprasek, ktorych podawanie w inny sposob bytoby
niemozliwe lub nieoptacalne

uniwersalne stanowisko dla wielu réznych zaprasek (form)
przy matych i srednich seriach, stosowanie wymiennych
ptyt magazynow

dosc niski koszt

koniecznos¢ komunikacji z robotem, pozycje ptyt
kontrolowane przez robota



Podajniki paskowe, tasmowe i tancuchowe z
elementami pozycjonujagcymi

m konieczna biezgca obstuga podajnikow przez operatora
podobnie jak przy magazynach przesuwnych

m relatywnie mate bufory zaprasek

m dla zaprasek, ktorych podawanie w inny sposob bytoby
niemozliwe lub nieoptacalne

m mozliwa uniwersalizacja dla réznych zaprasek po
wymianie ptytek z elementami pozycjonujgcymi

m mozliwe uniwersalne ptytki pozycjonujgce dla kilku
zaprasek

m komunikacja z robotem



Podajniki wibracyjne

minimalny udziat obstugi tylko do zasypu dozownika
Zzasypowego

bufor zaprasek w dozowniku zasypowym nawet na
kilka godzin

rozwigzanie mozliwe zazwyczaj dla matych zaprasek
mozliwosc stosowania podajnikow wielobiezniowych
nie dla wszystkich rodzajow zaprasek

brak uniwersalnosci podajnikow

koniecznosc¢ stosowania na koncu podajnika
separacji zaprasek lub dodatkowo stacji orientacii



" A
Podajniki wibracyjne z robotem

m przygotowanie zaprasek w czasie rownolegtym do pracy
robota gtbwnego stanowiska

m stosowane dla wiekszej ilosci zaprasek umieszczanych
do formy wtryskowej

m mozliwos¢ podawania rownoczesnie do robota wielu
roznych zaprasek z kilku podajnikow

m mozliwa uniwersalizacja stanowiska zamieniajgc
podajniki wibracyjne innych zaprasek

m robot podajnika wibracyjnego pozycjonuje zapraski dla
robota stanowiskowego na specjalnym przyrzadzie



"
Za pomoca stotow wibracyjnych ,,ze
sledzeniem optycznym” i robotem

EYEreaEaER"




Za pomocg stotéw wibracyjnych ,,ze
sledzeniem optycznym” i robotem

stanowisko uniwersalne dla wielu réznych zaprasek
mozliwe podawanie zaprasek o trudnych ksztattach
rozwigzanie wolniejsze od podajnikow wibracyjnych
wysoki koszt rozwigzania
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2. Odbieranie dostarczonych zaprasek przy pomocy robota
stanowiskowego

m pozycjonowanie chwytaka wzgledem spozycjonowanych
zaprasek

m stosowanie stupkow pozycjonujgcych lub pozycjonujgco-
ustalajgcych na chwytaku

m stosowanie na chwytaku zespotow przesuwnych do
odbioru zaprasek (na ogot sitowniki pneumatyczne)

m po chwyceniu zaprasek koniecznos¢ zachowania
jednoznacznej pozycji zaprasek wzgledem chwytaka
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3. Umieszczanie zaprasek do formy wtryskowej

m pozycjonowanie chwytaka wzgledem formy
m stosowanie stupkow pozycjonujacych lub pozycjonujgco-
ustalajgcych na chwytaku

m stosowanie na chwytaku zespotow przesuwnych do
umieszczania zaprasek w formie (na ogot sitowniki
pneumatyczne)

B umieszczanie zaprasek do matrycy albo stempla
m ustalanie zaprasek w formie wtryskowe.

m potwierdzenie umieszczenia zaprasek do formy
wtryskowe]

m 0dbior detali z formy wtryskowej
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Dziekuje
za uwage
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