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ROBOTERZELLEN ZUM
ENTGRATEN VON ANTRIEBS-
UND GETRIEBEBAUTEILEN

DIE PERFEKTE
VERBINDUNG VON
PRODUKTIVITAT
_UND
PRAZISION

Das automatisierte Entgraten von Antriebs- und ROBOTERZELLE ZUM MECHANISCHEN

Getriebebauteilen zahlt zu den fertigungstech- INNENENTGRATEN VON ANTRIEBS-

mschen. Her.ousforderungen im quchmenbau. UND GETRIEBEWELLEN

Schnelligkeit und Perfektion sind hier nur schwer

unter den sprichwortlichen Hut zu bringen. Mit dieser Zelle bieten wir lhnen eine automatisierte L3sung
zum mechanischen Entfernen der Grate an den Bohrungsver-

Mit unseren robotergestitzten Entgratzellen scheidungen in hohlgebohrten Antriebs- und Getriebewellen.

bieten wir lhnen die perfekte Verbindung von Herausragendes Leistungsmerkmal ist ein schnell rotierendes

Produktivitdt und Prézision. Dank innovativer \éverkzeUg’ das bber bewegliche Schneiden verfiigt und in die
. auptbohrungen der Antriebswelle eingefihrt wird.
Werkzeugtechnik und dem Uberlegten Einsatz Diese Werk . . )

. iese Werkzeugtechnik ermdglicht sowohl einen schnellen
von Robotern werden die Grate an BOhrUﬂgen Vorschub als auch hohe Drehzahlen. Daraus resultieren Takt-
und Senkungen mechanisch entfernt — schnell, zeiten, wie sie mit den bisher géngigen Entgratmethoden
vollsténdig und materialschonend. kaum oder nur durch Parallelisierung zu erreichen waren. Die

Zelle ist so konzipiert, daf3 &hnliche Bauteile mit unterschied-
licher Geometrie ohne Umbau oder Werkzeugwechsel entgra-
tet werden konnen.

B Innovative Werkzeug-
technologie

W Bearbeitung unterschiedlicher
Antriebswellen typspezifisch
mit vorgegebenen Taktraten

B 4 Bearbeitungsstationen mit
Linearachsen zum Verfahren
der Spezialwerkzeuge in die
bis zu 4 Tieflochbohrungen
einer Antriebswelle

305 S[.;Iezialwerkziug .angrafelt B Bohrungstiefen bis 400 mm
je Bohrungsverschneicungen in B 5-Stationen Drehtisch mit

den Tieflochbohrungen . L. .
Einlege- und Fixierstation
B Sehr hohe Vorschibe

und Drehzahlen des
Spezialwerkzeugs

W Roboter mit 2 Parallelgreifern
fir das Werkstiick-Handling

B Automatische Fehlerdetektion
und Standzeitenmeldungen fiir
einen wirtschaftlichen Betrieb

Ausfiihrliche Informationen 4 Bearbeitungsstationen mit B Infegrierte Abblasstation zur
finden Sie unter: Linearachsen zum Verfahren der Reinigung der Werkstiicke
Spezialwerkzeuge

www.indat.net



ROBOTERZELLE ZUM BEIDSEITIGEN
MECHANISCHEN ENTGRATEN VON
GETRIEBEBAUTEILEN OHNE UMSPANNEN

Mit dieser Roboterzelle kénnen gegossene oder geschweifite
Getriebebauteilen nicht nur prazise und materialschonend,
sondern vor allem auch besonders wirtschaftlich entgratet wer-
den. Spezielle Entgratwerkzeuge sorgen dafir, daf3 die Boh-
rungen oder Senkungen von beiden Seiten ohne Umspannen
entfernt werden.

Im Mittelpunkt der Zelle stehen ein Industrieroboter und ein oder
mehrere Drehtakttische. Zusatzlich integrierte Bearbeitungs-
stationen z.B. fir das Birsten und Sickenentgraten erhéhen
Uberdies den Wirtschaftlichkeitsgrad dieser Lsung.

B Einsatz spezieller
Entgratwerkzeuge

B Bearbeitungen verschiedener
Bauteilgrafien

B 4 Stationen-Rundtakttisch mit
Entgrat-, Brst-, Einlege- und
Abholstation

B Enfgratstation auf dem
Rundtakttisch mit Mehrfach-
spindelkopf und Linearachse
mit gesteuertem Vorschub

N n

Schweif3naht-Entgratstation B Zuséitzliche feststehende

Entgratstation mit
Mehrfachspindelkopf

N Integrierte Burststation zum
Entgraten der Schweif3naht

B |ntegrierte Frdsstation zum
Entgraten von Sicken

B Orientier-, Wende- und
Umgreifstation

B Industrieroboter mit zwei
Parallelgreifern

Mehrspindel-Biirstkopf

ROBOTERZELLE ZUM MECHANISCHEN
ENTGRATEN VON TOPFFORMIGEN
GETRIEBEBAUTEILEN

Schweifnéhte und radial angeordnete Bohrungen an topf-
formigen Teilen, wie z.B. tiefgezogene und geschweifite
Sonnenrdder von Planetengetrieben, kénnen mit dieser Zelle
schnell, separat und mit hoher Genauigkeit entgratet werden.

Das Herzstick der Zelle bilden ein Industrieroboter mit Futter-
greifer und eine bis ins Detail durchdachte Birststation. Sie
verfigt Uber doppelt angeordnete Birsten fir das Entgraten
der Radialbohrungen sowie iber eine Topfbiirste mit Oszillier-
kopf zum Entgraten der Innenschweif3naht.

B Entgrafen von Radialbohrungen
mit rotierenden Doppelbiirsten

M Pneumatisch/elektronisch
angefederte Radialbirsten mit
Einstellung der Andruckkraft

B Topfbiirste mit pneumatisch
einstellbarer Anfederungskraft

B Einstellbare Rotations-
geschwindigkeit der Biirsten

B Bearbeitung verschiedener
Bauteilgrofien

Topfbiirste mit Oszillierkopf

B Automatische Umstellung
von zwei Bauteilgrofen

m Oszillierkopf fir die vertikale
Bauteilbewegung

B Industrieroboter mit
Futtergreifer

B Automatische Absaugung
der Entgratpartikel

Doppelbiirsten mit einstellbarer
Rotationsgeschwinigkeit



LOSUNGEN,
DIE GREIFEN.

MaBgeschneiderte Anlagen fir die Losung komplexer
Bearbeitungsprozesse  mit  Roboterunterstitzung;
individuell geplant und schlisselfertig gebaut

Modulare Robotersysteme, einfach adaptierbar und
schnell zu infegrieren

Flexible Fordertechnik und innerbetriebliche Transport-
systeme

Komplettes Leistungsspekirum von der Projektierung
und 3D-Simulation Uber den Maschinenbau bis zur
Inbetriebnahme

Anlagen-Retrofit und energetische Optimierung von
Produktionsprozessen
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