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Praktikerforum

Automatisierung 2009:

Roboter- und Greifer-

Technologien in der Kunststoffverarbeitung

HERMOS

- Greifertechnik — Anforderungen und

Losungen

- Einsatz neuer Roboterkinematiken
Chancen und Maoglichkeiten

- Roboter-System-Implementierung

Zur Tagung:

Der zunehmende internationale Wettbewerbs- und
Kostendruck und die immer mehr steigenden
Qualitétsanforderungen der Auftraggeber fordern immer
schnellere  Zykluszeiten bei immer perfekterem
Teilehandling. Intelligente und flexible Automati-
sierungslésungen werden benétigt. Der Einsatz von
Robotern und Greifern ist in einer modernen
Kunststoffverarbeitung nahezu unumganglich. Das
Praktikerforum Automatisierung 2009 stellt Roboter- und
Greiferldsungen vor und geht der Frage nach, wie diese
Systeme mdglichst schnell und kosteneffizient im
Produktionsablauf implementiert werden kénnen.

In sechs Vortragen stellen Praktiker Losungsansatze zu
drei Themenfeldern vor:

- Modularer Greiferbau — Schnittstelle Greifer-Robot-
System

- Einsatz von Linear- und Mehrachsrobotern in der
Kunststoffverarbeitung

- Simulation und Implementierung von Roboter-
systemen an der SpritzgieBmaschine

Im Anschluss an die Vortrage besteht die Gelegenheit, in
informeller Atmosphédre Kontakte zu knupfen und
Erfahrungen auszutauschen.



Programm

Moderation
Dieter Herrmannsdorfer, HERMOS AG
Hans Rausch, Kunststoff-Netzwerk Franken e.V.

13:00 Er6ffnung und GruRBwort
Dieter Herrmannsdoérfer, Vorstand HERMOS AG
Thomas Engel Ltd.RD, Regierung von Oberfranken

13:30 Modularer Greiferbau
Arthur Schwab, M.A.i. GmbH & Co. KG, Kips

14:00 Anforderungen an die Greifertechnik im
Zusammenspiel von Robot-System,
SpritzgieBwerkzeug und Einlege- bzw. Fertigteilen
Rolf Kriiger, ARBURG GmbH & Co. KG, Lo3burg

14:30 Einsatz von Linearrobotern unter unterschiedlichen
Umgebungsbedingungen
Rainer Watzka, Wittmann Robot System GmbH, Schwaig

15:00 Kaffeepause

15:45 Chancen und Méglichkeiten beim Einsatz neuer
Roboterkinematiken
Thomas Zeitler, MOTOMAN robotec GmbH, Allershausen

16:15 VALplast in der Praxis: Effiziente Inbetriebnahme
eines Roboters an der Spritzgussmaschine
Gunther Beck, Staubli Tec-Systems GmbH Robotics,
Bayreuth

16:45 Robotersimulation und Offlineprogrammierung —
moderne Hilfsmittel zur Realisierung flexibler

Automatisierungskonzepte
Dipl.-Ing. Hartmut Lindner, Preccon Robotics GmbH,
Bayreuth

17:15 Erfahrungsaustausch am Buffet
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Veranstaltungshinweise

Anmeldung

Bitte schicken Sie die Anmeldung per Fax bis zum
25. Mérz 2009 an das Kunststoff-Netzwerk Franken.

Teilnahmegebuhr: 125 €
(100 € fur Mitglieder des Kunststoff-Netzwerk Franken e.V.)

Die Preise verstehen sich zzgl. 19% MW St.

Jeder weitere Teilnehmer aus einem Unternehmen erhalt
20 € ErmaRigung. Bei einer Stornierung der Anmeldung
nach dem 25. Marz 2009 berechnen wir eine Bearbei-
tungsgebihr in H6he von 30 €. Bei Nichterscheinen wird
die gesamte Teilnahmegebuhr in Rechnung gestellt.

Inklusivleistungen
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Ansprechpartner

Stefanie Schmidt, Netzwerkkoordinatorin KNF
Gottlieb-Keim-Str. 60, 95448 Bayreuth

Tel: 0921-50736-307, Fax: 0921- 50736-320

E-Mail: stefanie.schmidt@ kunststoff-netzwerk-franken.de

Telefax:  +49 921 507 36-320
www.kunststoff-netzwerk-franken.de

Mitglied im Kunststoff-Netzwerk Franken
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