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Vxfeed - Flexible Zufuhranlage fur
groflere, komplexe Teile



FLEXIBLE ZUFUHRANLAGEN

In der Zufihrung und Handhabung von Werksticken steckt ein enor-
mes Rationalisierungspotential, das bisher kaum genutzt wird. Die
Anforderungen an wirtschaftliche und prozesssichere Automatisie-
rungslosungen-sind so grof3, dass sie mit klassischen Systemen nicht
zu erfiullen sind. Die flexible Zufihranlage Vxfeed von Erhardt + Abt
setzt hier neue Mafistabe und bringt wertvolle Wettbewerbsvorteile.

Die beste Losung fur ein breites
Teilespektrum

Vxfeed ist eine flexible, vollauto-
matische Zufihranlage, die sich
problemlos in den Produktions-
prozess integrieren lasst. Sie ist
konzipiert fur eine hohe Teilevarianz
bei abnehmenden Losgrof3en und
zeichnet sich durch einen geringen
Umristaufwand und hohe Verfig-
barkeit aus.

Die Werkstlcke werden in einem
umlaufenden System auf einem
Zufihrband befordert, mit einem
Bildverarbeitungssystem erkannt
und klassifiziert. Dabei werden
greifbare von nicht greifbaren
Werkstlcken unterschieden.

Schnelle Umriistung

Die Koordinaten der greifbaren
Werkstiicke werden dem Roboter
Ubermittelt. Der Roboter greift die
Werkstlcke und legt sie lagerichtig
ab. Nicht greifbare Werksticke
werden in dem umlaufenden Sys-
tem schonend zurlckgefihrt.

Das Umristen der Anlage erfolgt
durch das Wechseln der Greifer-
finger und die Anwahl eines neuen
Artikels Uber die Bedien- und
Visualisierungsoberflache. Weitere
Rustvorgange oder Einstellungen
an der Anlage sind nicht erfor-
derlich. Somit reduziert sich der
Zeitaufwand des Umristens auf
circa 5 Minuten.

Intuitive Bedienung

Die speziell fur diese Anlage ent-
wickelte Bedien- und Visualisie-
rungsoberflache explorob ermadg-
licht eine intuitive Bedienung und
die Visualisierung des aktuellen
Zustands. Uber eine Touchscreen-
Eingabe konnen die Bander und der
Robotergreifer jederzeit separat
ein- und ausgeschaltet werden.

Wichtige Daten wie die momentane
Taktzeit oder die mittlere Ausbringung
der Anlage sind jederzeit ersichtlich
und Uber unterschiedliche Schnitt-
stellen fur die BDE-Auswertung
verflgbar.



ARGUMENTE, DIE UBERZEUGEN

Vxfeed ist die beste Losung fur das Zufihren und Greifen
unsortierter, komplexer Teile und kommt in den unter-
schiedlichsten Branchen zum Einsatz. Die Anlage zeichnet
sich durch folgende Merkmale aus:

Kurze Umristzeiten
Die Umrustzeit betragt in der
Regel weniger als 5 Minuten.

Mixbetrieb

Eine Zufihrung von bis zu funf
Werkstlcken im Mixbetrieb ist
maglich.

Hohe Flexibilitat

Erhardt + Abt hat bereits Zufihr-
anlagen mit bis zu 300 verschiede-
nen Artikeln realisiert und findet
auch fur Ihre Aufgabe die optimale
Losung.

Hohe Verfiigbarkeit

Sehr geringe Ausfallzeiten durch
die Verwendung von getesteten
Komponenten.

Intuitive Bedienung

Die Bedienoberflache explorob
ermaglicht eine einfache Bedie-
nung von Vxfeed.

Schnelle Integration

Durch die Lieferung von Vxfeed
auf einer Grundplatte erfolgt eine
schnelle Integration einer geteste-
ten Anlage in lhrem Werk.

TECHNISCHE DATEN

Reichweite Roboter 600 - 1.610 mm
Anzahl der Achsen 4 oder 6
Nutzlast des Roboters bis zu 16 kg
Abgreifgenauigkeit biszu+ 0,2 mm
Taktzeit Roboter ab0,5s

Mittlere Ausbringung

bis zu 120/min.

Flachenbedarf

ca.2x3,5m




VXFEED - FLEXIBLE ZUFUHRUNG SICHERT
WIRTSCHAFTLICHES HANDHABEN

Ihre Anforderungen entscheiden die Auswahl des Roboters und
die Anzahl der Achsen. Vxfeed ist mit Robotern der Hersteller
ABB, Adept, KUKA und Staubli verfluigbar. Zusatzlich sind ver-
schiedene Greiftechniken zum Handhaben der Werkstiicke wie
Fingergreifer oder produktschonende Vakuumgreifer einsetzbar.
Zur weiteren Leistungssteigerung ist auch ein Mehrfachgreifer
einsetzbar. Senden Sie uns Ihre Werkstiicke zum Test zu; eine
Anlage ist fur Versuchs- und Demonstrationszwecke in unserem
Hause verfugbar.

Wir freuen uns auf |hre Aufgaben!
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