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'D Tampereen ammattikorkeakoulu

3D-tulostus robotilla
Mista kaikki alkoi?

Kataja —hanke 2017

Robotti

« ABB IRB 2600-12/1,85
Extruuderi

« Omavalmiste
Ohjelmointi

* Robotti tulkitsi suoraan

G-koodia
Materiaali
« UPM Formi
 Granulaatista
filamentiksi
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Rakennusinsinooriliitto 2019 vuoden silta:

' Kunniamaininta 3D-tulostetulle Lehtisillalle

Vuoden Silta -kilpailussa myonnettiin myos kunniamaininta Lehtisillalle, joka on Projekti

n esimerkki edistyksellisesta
silta uudella
nnetty kennopalkkia ja sen

Estesttisesti yllatyksellinen ja innovatiivinen silta on materiaaleiltaan ymparistoystavallinen.
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* Robotti
Field [IXz3tulostusympiristot . ABB IRB 4600+-2.55/40
 Rata
Maaliskuu 2021 « IRBT"2005 5m
B » —  Ekstruuderi
 CEAD E25

« Tulostusalueet

e 1. Poyta2m x 1m x 1,3m
 lasilevy, lammitettava

= e 2. Alusta 6m x2m x 2m
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Robotti
Field [IXz3tulostusympiristot + ABB IRB. 2600+1.85/12
2-akselinen poyta
« IRBP 250
Hitsauskone
* Fronius CMT 5000

Maaliskuu 202
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e 9 Tulostusalue
R L2 20N 4 500mm x 500mmm x 500mm
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Tarpeet
 Materiaalit

* Prosessi(t)
 Robotti vs CNC

- Koko
- Ulottuvuus

 Lisaakselit
- Robotille rata
- Kasittelylaite

 Suojaus
— Laser
— Karynpoisto
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Massive Dimension




Tarpeet

33H0P

Materiaalit

Prosessi(t)

Robotti vs CNC
- Koko
- Ulottuvuus

 Lisaakselit
- Robotille Rata
- Kasittelylaite
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Tamk IRB2600 WA-DED
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Lisaava valmistus

Prosessikuvaus ABB roboteilla
ABB Robotit

3. OSAPUOLEN
OHJELMISTO OHIJELMISTO LAITTEISTO

ABB RobotStudio
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3D-CAD Tiedosto G-koodi 3D-Printing PowerPac RAPID koodi Simulaatio TUOTANTO

\

SUUNNITTELU. DFAM ROBOTIN LIIKKEET+ TOISTA TILAUS SAMALLA
PROSESSIPARAMETRIT TULOKSELLA

DATANHALLINTA
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3D CAD Tiedostot

Yleisimmat tiedostomuodot
« STL

* OBJ Geometria

* 3MF, 3DM Kaaret, kayrat
« AMF Materiaalit

. PLY Varit

« STEP, STP
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Edullinen viipaloija

. Tasomainen . SIMPLIFY3D®

« Maarittelyt
- TyGalue x,y,z
- Koordinaatisto
— Suuttimet
— Kerrospaksuus
- Kerroskorkeus
- Nopeudet
— Pyyhinta
- Ennakot
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‘, SprutCAM
Robottipostprosessori
 G-Koodi robottikoodiksi

 Robotin kasivarren konfiguraatio NXCA
M
« TOrmaystarkistelu

» Ulottuvuustarkistelu C LTS U DT CVRSrre o F IR

RoboDK

ROBOT DEVELOPMENT KIT

s: Printing Parameters: ] ¥
Current Position[mm] Robot Parameters: N y

Current Temperature|[C]:

Extruder: Bed: Activate Extrusion Heaters: 0.
N . o

Please check temperature

during service

Feed:

Activate Heated Bed: ' © ©

Alert Message: Robot Commands:

Bed Controller Connected - -
” ket
- -
GGGGGGGGGG Pause | Stop 5
nnnnnnnnnnnnnnnnnnnnnnnnnnnnnnnnnnnnnnnnnnnn

Program is stopped  Printing Progress:
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Edistyneet 3D-viipaloijat

- Kinematiikka solusta /~ ADAXIS

- Robotti
- Rata
- Kasittelypoyta

» Prosessiparametrit
- Viipalointistrategia A|
« Laadunseuranta | BUILD

 Datarajapinta
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Edistyneet viipaloijat

Tasomainen Monitasoinen epatasomainen Segmentoitu
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Kulmassa tulostus

Path Planning

SCENE GRAPH

e i
et

TOOL PATH

PROPERTIES

Default home

Add end target @

TOOL ORIENTATION

Animated EXPORT PROGRAM
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Keha tulostus

Path Planning . M Project / untitled

SCENE GRAPH

TOOL PATH

PROPERTIES

L Print time

SETTINGS

Robot start target  Default home
Add end target [ ]

TOOL ORIENTATION

Target rotation offset (Euler YX

Default

Normal

Animated EXPORT PROGRAM
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ostus epasuoralle pinnalle

Path Planning 2\ ifact Project /

SCENE GRAPH

v Cube
path 2 (non-planar)

PATH PLANNING

PROCESS
Set pro hd
Deposition height Deposition width
P 'f 4 'f mm
Base print sps Base travel speed

100 Jf mmy/s i] + mm/s
SLICING Planar harizontal
SHELL 1 perimeter
INFILL Disabled
SEAM
MOVEMENT
ADDITIONS

OPTIMIZATION

GENERATE
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Kiitokset mielenkiinnosta!

(.

r lhminen
ratkaisee.

Tero Haapakoski
+358505670153
tero.haapakoski@tuni.fi
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