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Una storia di successo di oggi

Aignhep SpA - Automazione industriale

per operazioni di assemblaggio

OBIETTIVO

Rendere flessibile, rapido e preciso
I'assemblaggio della raccorderia

ROBOT
Robot Kawasaki RSOO5N
DETTAGLIO

Sistema di visione 2d TS-Vision
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Una storia di successo di oggi

Aignep S.p.A ¢ leader nella produzione di raccordi,
elettrovalvole e cilindri. Nata nel 1976 come terzista di
raccorderia per termoidraulico, ha poi sviluppato delle
proprie linee di prodotti iniziando dalla raccorderia
pneumatica per poi allargare il proprio mercato.

Oggi Aighep S.p.A produce:

> Connessioni, ovvero raccordi sia pneumatici ma
anche di ogni fluido industriale

> Automazione con elettrovalvole, cilindri pneumatici
e regolatori di pressione con relativi filtri

> Elettrovalvole per gestione dei fluidi industriali

> |nnesti automatici

> Linee di distribuzione ad aria compressa

L'intera produzione viene realizzata in Italia e
distribuita in tutto il mondo.




Una storia di successo di oggi




Liesse
rohok
B Kawasaki

Robotics

Una storia di successo di oggi

Sistema di visione 2d TS-Vision

L'ultimmo nato della famiglia dei sistemi di visione in casa Tiesse
Robot S.p.A. e subito ha dimostrato la sua forza riducendo
drasticamente i tempi di elaborazioni delle immagini.
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Le future innovazioni del domani
LE DIFFERENTI TIPOLOGIE DI ROBOTICA KAWASAKI:

Robotica Tradizionale

Robotica Collaborativa

Robotica Safe (applicazione collaborativa con robot tradizionali)
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Le future innovazioni del domani

LE DIFFERENTI TIPOLOGIE DI ROBOTICA KAWASAKI:

Robotica Tradizionale
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LE DIFFERENTI TIPOLOGIE DI ROBOTICA KAWASAKI:
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Le future innovazioni del domani

LE DIFFERENTI TIPOLOGIE DI ROBOTICA KAWASAKI: $ Cubic-S5
Supervise Safety Smart

Robotica Safe (applicazione collaborativa con robot tradizionali)

(DMotion Area Monitor Motion Area Monitor | s,ve additional Safety Device (3Joint Monitor @Speed Monitor Oberatorcomesioheablely
s N Onti 1A R ‘Monitor the Speed at flange point and TCP. enter the robot motion area
pace saving i ( ptiona reaz Example : Save robot motion limit device. Save additional limit switches [ ' when robot moves.
Safety fence area can be reduced. = . =
B

@Cubic-S checks whether
the robot arm is moving in
selected motion area.

@Cubic-S checks
whether the speed of
robot arm is less than
250mm/s, during
inputting signal which
makes the state effective.

@Limit robot motion area by pre-
defined polygon (max. octagon).

&Cubic-S checks whether joint
angle is in pre-defined area.

Light Curtain 1:Green Area
Light Curtain 2:Red Area

| SN

Green Area : Pre-defined motion area

Green Area : Pre- defined joint angle. |

Safety mat : Enabling speed monitor \

@Protective Stop Save external safety unit. (®Emergency Stop Save external safety unit.
: Safety PLC. =

Example : Example : Safety PLC.
Light Curtain Emergency Stop

&Max. Four protective stop J Switches
"\ ] Cubic-S

signals. It is possible to enable [ @Max. Four emergency switches. ]
only at REPEAT mode. 9
Cubic-S G
. \ Safety Laser Scanner| 9_|—' i
ERROR ’ @)
Three stop category is selectable. ()

®Stand still Monitor Improve Tact time.

It is possible to access to the robot without
emergency stop

Stop

Stop

@Cubic-S checks whether
robot is moving, during

inputting signal which makes stop category 0: stopping by immediate removal of power to the machine actuators .
the state effective. Lirre e (e (D @Cubic-S checks whether tool stop category 1: a controlled stop with power available to the machine actuators to Two stop category is selectable.
point operator direction. orientation is in pre-defined area, achieve the stop and then removal of power when the stop stop category 0: stopping by immediate removal of power to the machine actuators
during inputting signal which stop category 2: a controlled stop with power available to the machine actuators to stop category 1: a controlled stop with power available to the machine actuators to
Light curtain : Enabling stand still monitor makes the state effective. ?:g:::dlifes;‘v’v:?gg',f’;g::g‘:’:; o e"‘:;"b‘zt";?;”;:a;g’p’ {hepwicnlte lncutey achieve the siop and then removal of power when the stop
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Le future innovazioni del domani

LE DIFFERENTI TIPOLOGIE DI ROBOTICA KAWASAKI:

Robotica Safe
(applicazione collaborativa con robot tradizionali)

L'utilizzo della scheda Cubic-S abbinata ai laser scanner
consente un accesso illimitato (senza protezioni perimetrali)
e sicuro alla zona di pericolo del robot garantendo una
collaborazione uomo/robot sicura e riducendo al tempo
stesso i tempi di fermo delle macchine.

Il robot quindi rallenta e si ferma all'avvicinamento
dell'operatore, per poi ripartire a bassa velocita e poi a piena
velocita quando si allontana.

altissima produttivita
riduzione tempi fermo macchine
accesso illimitato all'operatore
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Le future innovazioni del domani

LE DIFFERENTI TIPOLOGIE DI ROBOTICA KAWASAKI: s .
_) Sensor Harness ] oo
‘ » Harness —
RObOtica Safe coTx;:fl;ler Power supply for control equipment
(applicazione collaborativa con robot tradizionali) b 4
7 Cubic-S

Il robot Kawasaki modello RSO7L T-Skin. T L C—

Si caratterizza per la portata di 7 kg, per I'alta velocita, per il
grande volume di lavoro e l'ottima ripetibilita.

1SO13849-1: Cat.3,PL d
certified

F60 controller

Partition harness Primary power supply

La Robot Skin.

RS007L with in-built
harness option

Il robot e ricoperto da una serie di pannelli sensibili che,
collegati ad un hardware specifico a sua volta gestito dalla Conventional System Personal Collaboration System
Scheda Kawasaki Cubic-S, lo rende collaborativo.

Ed & conforme alla norma tecnica per i collaborativi ISO
TS15066.
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Le future innovazioni del domani
LE DIFFERENTI TIPOLOGIE DI ROBOTICA KAWASAKI:

Robotica Safe
(applicazione collaborativa con robot tradizionali)

Kawasaki RSO7L T-Skin nella triplice valenza di Robot, Safe
Robot e Cobot

La robotica collaborativa rappresenta il futuro nella
produzione industriale ed & la forma di automazione
industriale che porta al massimo livello |a collaborazione tra
operatore e robot, anche nella condivisione di spazi e
mMansioni.

TOUCHEe
SOLUTIONS
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