IA 500

Proceso automatizado con cobot
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m automatizacién de un proceso con
un robot industrial colaborativo de
alta calidad

m control de la planta de ensayo con
un PLC, manejable mediante panta-
lla tactil

m generacion hidraulica de la fuerza
de prueba y de las fuerzas de suje-
cién

La principal tarea de la planta de ensayo
IA 500 es convertir un proceso manual
-en este caso un ensayo de traccion clasi-
co- en un proceso totalmente automatiza-
do. El objetivo es un ensayo de traccion to-
talmente automatizado, sin intervencion
humana. La automatizaciéon se desarrolla
paso a paso y se apoya en tareas practi-
cas, un manual e informacion.

Las tareas incluyen un analisis del proceso
en el que primero se elabora el potencial
de automatizacién con pasos de trabajo
concretos. A continuacion, las soluciones
desarrolladas se implementan, se prueban
y se optimizan. La planta de ensayo se en-
trega en un estado totalmente automatiza-
do. Todos los archivos con los que el siste-
ma se puede volver a poner en el estado
de entrega estan incluidos en el volumen
de suministro.

Se utiliza un robot colaborativo (cobot) con
una pinza para extraer e insertar la probe-
ta de traccion y desechar las piezas rotas.

Otros componentes de la planta de ensayo
son un cartucho para las probetas de trac-
cién con control de llenado, un servomotor
con engranaje elevador de husillo y un sis-
tema hidraulico. El ensayo de traccion se
controla mediante un servomotor.

Todos los valores de medicion necesarios
se registran y almacenan durante el ensa-
yo de traccion. La transmisién simultanea
de los valores de medicién a un PLC permi-
te una facil evaluacion y la visualizacion del
proceso en tiempo real. Los valores de
medicion pueden ser transferidos a un or-
denador a través de una interfaz USB y lei-
dos y almacenados alli (p. ej., con MS Ex-
cel).

Todos los pasos de trabajo son controla-
dos por el PLC y supervisados y monitorea-
dos mediante unos parémetros previa-
mente definidos. El equipo se maneja a tra-
vés de una pantalla tactil. La interfaz de
usuario también puede ser representada
con los dispositivos finales (“screen mirro-

ring”).

El GUNT Media Center proporciona amplia
informacion técnica como material didacti-
co multimedia de ensefanza, p. gj., infor-
macién sobre los componentes instalados,
asi como paquetes de software. Unas ho-
jas de trabajo con soluciones complemen-
tan el material didactico.

m familiarizarse con y desarrollar la auto-
matizacion de procesos

m analizar el proceso

m reconocer el potencial de automatizacion

m generar soluciones con ayuda de técni-
cas de creatividad (p. ej., método 635,
mapa mental, caja morfoldgica)

m comparar y evaluar soluciones, p. gj., con
ayuda de la “Evaluacién ponderada por
puntos”

m establecer la topologia de comunicacién:
hombre-maquina, maquina-Tl, maquina-
suministro de energia

m disefio de sistemas hidraulicos

m programacion por aprendizaje del cobot

m programacion del cobot, localizacion de
fallos, optimizacién de programas

Utilizacion de técnicas digitales para desa-

rrollar competencias digitales

m obtencién de informacion de redes digita-
les

m utilizacion de medios de aprendizaje digi-
tales y técnicas digitales

m MS Excel para la evaluacién de los datos
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IA 500

Proceso automatizado con cobot

1 robot industrial colaborativo (cobot), 2 cartucho de probetas con espacio para 4 materia-
les, 3 interruptor de parada de emergencia, 4 controlador del robot, 5 sistema neumatico,
B aberturas para eliminacién de los fragmentos, 7 servomotor, 8 comprobador de materia-
les, 9 pinza
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Modos «Jog»

XYZ: sistema de coordenadas del robot

Tool: sistema de coordenadas de la mano

Work: sistema de coordenadas definido por el usuario
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Especificacion

[1] automatizacién de un proceso manual

[2] desarrollo del potencial de automatizacién en analisis
de procesos, implementacion, prueba y optimizacién
de las soluciones desarrolladas

[3] parte integrante de GUNT DigiSkills

[4] robotindustrial colaborativo de alta calidad (cobot)
con control correspondiente y pinza

[5] pinzas de sujecion con centrado electroneumatico pa-
ra sujetar la probeta de traccién

[B] aplicacién de la fuerza via servomotor con un engrana-
je elevador de husillo e hidraulica, control mediante
controlador de servomotor

[7] dispositivo de parada de emergencia

[B8] control del nivel de llenado en el cartucho de probetas
via interruptores de proximidad inductivos

[9] medicién de la fuerza via sensor de presion

[10] medicién de recorrido via potenciémetro lineal

[11] control de la planta de ensayo con un PLC, operable
mediante pantalla tactil

[12] transferencia de datos a través de USB para un uso
externo versatil de los valores medidos y las capturas
de pantalla

[13] capacidad de la red: acceso a los ensayos en curso y a
los resultados de los ensayos de hasta 10 estaciones
de trabajo externas simultdneamente a través de la
red local

[14] “screen mirroring”: posibilidad de representar la inter-
faz de usuario con hasta 10 dispositivos finales

[15] material didactico multimedia en linea del GUNT Media
Center

Datos técnicos

PLC: Siemens S7-1200

Robot industrial colaborativo (cobot)

m modelo: Mitsubishi RV-5AS-D

m alcance: 910mm

m capacidad de carga: 5kg

m sistema neumatico: Juego de valvulas dobles
m fuerza de la pinza: 250N (Bbar)

m recorrido de la pinza Bmm

Servomotor

m par de retencion: 2,3Nm

m resolucion: 1,8°/paso

m codificador: 16384 impulsos/revolucion

Engranaje elevador de husillo
m fuerza max. de compresién,/traccion: 10kN
m elevacion/revolucion del eje de transmision: 0,25mm

Rangos de medicién
m presion: 0..100bar
m recorrido: 0..50mm

230V, 50Hz, 1 fase
LxAnxAl: 1200x1250x1750mm
Peso: aprox. 250kg

Volumen de suministro

planta de ensayo, elemento de mando (HMI), juego de pro-
betas, acceso en linea al GUNT Media Center

G.UN.T Geratebau GmbH, Hanskampring 15-17, D-22885 Barsbiittel, Tfno +49 (40) 87 08 54-0, Fax +48 (40) 67 08 54-42, E-mail sales@gunt.de, Web http;/ /www.gunt.de

Nos reservamos el derecho de efectuar modificaciones técnicas sin previo aviso.

Pagina 2/3 - 01.2024



gunl

HAMBURG

IA 500

Proceso automatizado con cobot
Accesorios opcionales

1A 501 Programacioén de un servoaccionamiento
WP 300 Ensayo de materiales, 20kN
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