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Tinius Olsen ist erfreut, Ihnen die
neueste Entwicklung im Bereich der
mechanischen Prifung mit auto-
matisierten Prifoptionen vorstellen
zu durfen. Im Bereich der auto-
matisierten Prifung gibt es zahl-reiche
Optionen im Hinblick auf die Art der
durchzufiihrenden Prifung und die
Kapazitaten der Priflésung.

Die verschiedenen
Prifoptionen, die als Teil einer
automatisierten Priiflésung in Betracht

Roboter. In diesem Beispiel nimmt
der Roboter die nachste Probe an
derselben Position auf und leitet sie
an die verschiedenen Priifstationen
weiter.

Proben-Racks. In diesem Beispiel
enthalten 3 groBe Racks Proben
von jeweils bis zu 50 kg (100 Ib),
die an einen Pick-and-Place-Arm
weitergeleitet werden.

In diesem Beispiel wurde das
System fur die Priifung von bis
zu 500 Proben pro Tag mit einer
maximalen Last von 750 kN und
die Durchfiihrung einer Rockwell-
Harteprifung ausgelegt.

gezogen werden kdnnen, umfassen
haufig nicht nur eine horizontale
oder vertikale Zugprtfung, sondern
auch eine Biegeprifung und/oder
eine Harte-prifung (mit einer oder
mehreren Skalen) und/oder jegliche
andere physikalische Prifausristung,
die wichtige Prufdaten an unsere
Horizon Software liefern kann.

Der Hauptvorteil all unserer
automatisierten Materialprtfungs-
[6sungen ist die Flexibilitat und

Kernpriifgerat. In diesem Beispiel
ist das Kern- oder primare
Priifgerat eine hydraulische
Zugpriifungs-maschine, die einen
variablen Dehnungsaufnehmer mit
Préazisionsautomatik verwendet.

Sekundéres Priifgerat. In diesem
Beispiel ist das sekundare Priifgerat
ein automatisches Rockwell-
Hartepriifgerat.

die Kontrolle der verschiedenen
Prufungen und Testgeréate, die
eingesetzt werden kdnnen.

Die Lastkapazitat, der gewlnschte
Probenvolumendurchsatz und der
Prifbereich der Pruflésung, deren
Herzstick Ublicherweise ein Tinius
Olsen Zugprifgerat ist, kdnnen an
Ihre individuellen Anforderungen
angepasst werden.

Schutzschild. Das zum Schutz der
Bediener vor der Bewegung des
Roboters konzipierte Schutzschild
umfasst verriegelte Tiiren, um einen
unbefugten Zugang zu verhindern.

Die Anlagensteuerung fiihrt die
Horizon Software aus - das ,,Gehirn“
der Priifldsung.



PRIMARE PRUFSTATION

Die Kerntechnologie von Tinius Olsen besteht
aus Maschinen fur die Zugfestigkeitsprifung. SeitDank einer horizontalen
der Firmengrindung im Jahr 1880 entwickelt  zyonriifmaschine mit
und produziert Tinius Olsen Prifmaschinen fur  ejner Kapazitit von
die Durchflihrung von Zugfestigkeitsprifungen, 150 kN und einem

Druck-festigkeitsprifung, Biegefestigkeits- horizontalen Prézisions-
prafung, Scherfestigkeitsprifung, Extensometer ist dieses
Schalfestigkeitspriifung. ...und viele andere Priifgerat ideal fir

physikalische Parameter. Wir haben im Verlauf ~ die Automatisierung
der Jahre viele verschiedene technologische geeignet.
Fort-schritte miterlebt, die wir in unsere
Prifgerate integrieren konnten. Die aufregendste
Verdnderung war jedoch die Implementierung
eines Roboters mit Computersteuerung und
Datenanalysesoftware.

Das Kernstlck aller automatisierten Systeme
von Tinius Olsen ist ein Zug-prufgerat.

Diese Prifgerate kbnnen entweder vertikal,
oder - was bei auto-matisierten Systemen
gangiger ist — hori-zontal ausgerichtet sein.
Sie bestehen aus einem elektromechanischen
Zug-prifgerat, das mit verschiedenen
maximalen Prufkapazitaten verfligbar ist. Die
Prifung in der horizontalen Ebene erméglicht
die Nutzung eines Préazisions-Extensometers,
das die Schwerkraft nutzt, um die Probe zu
stitzen und zu ver-folgen, wéhrend diese bis
zum Bruch gezogen wird. Mittels Luftlagern
und einer rutschfesten Oberflache an den
Messerkanten des Extensometers kdnnen wir
problemlos eine Genauigkeit der Klasse A am
Extensometer erreichen.

Alternativ kann die primare Test-station
eine vertikal ausgerichtete hydraulische
Prifmaschine umfassen. Die Nutzung
einer vorne offenen Traverse am Prifgerat
ermoglicht dem Roboter, das Prifstlck
am Testgerat zu positionieren, sodass
die Hydraulikgreifer einfach geschlossen
werden konnen. Die Deh-nungsmessung
wird entweder mittels unserer standardmaBigen
bertihr-ungslosen Extensometer oder unserer

Die hydraulische

automatischen Andruck-Extensometer Priifmaschine mit einer
durchgefihrt. Kapazitit von 1000 kN
Fur Prafungen mit geringeren Prifkraften mit offenen, parallelen
kann es sich bei dieser Maschine um ein hydraulischen Greifern mit
standardmaBiges elektromechanisches automatischem, variablen
Prufgerat handeln, beispielsweise ein Gerat mit Dehnungsaufnehmer (nicht

abgebildet) ist ideal fiir die

pneu-matischen Greifern, deren Betrieb per
Automatisierung.

Fernbedienung gesteuert werden kann.

Ubersicht tiber die wichtigsten Funktionen der priméren
Prifstation

e Die Prufgerate kobnnen entweder im autonomen Modus oder integriert in einer Prifzelle
mit Roboterautomatisierung verwendet werden.

¢ Die Ladekapazitat der Maschine ist nicht begrenzt, und die Beladung kann entweder
vertikal oder horizontal erfolgen, was eine optimale Aufstandsflache gewéhrleistet.

e Der Probendurchsatz kann an die Kapazitdten der Priifmaschinen angepasst werden.
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Die Zugpriifmaschine mit einer Kapazitat
von 10 kN und pneumatischen Greifern,
die mittels der Horizon Software
gesteuert werden, macht dieses Priifgerat
ideal fiir die Automatisierung.




PROBEN-LADE STATION

Der wesentliche Vorteil eines integrierten
und robotergestitzten Priifsystems In einem Bogen angeord-
liegt in der Méglichkeit, eine groBe nete Proben-Racks Der
Anzahl von Proben zu testen, sodass Roboter w'.rc.j mit allen

. ) o . Probenpositionen program-
die Bediener andere Qualitatspriifungen miert, sodass er weiB, wo er
durchftihren kénnen. Diese groBe die nichste Probe aufnehmen
Zahl an Proben ist so gelagert, dass
der Roboterarm ganz einfach auf die
,hachste“ Probe zugreifen kann.
Bei diesen Aufbewahrungssystemen
kann es sich um einfache Proben-
Racks handeln, die in einem Bogen
rund um den
Roboterarm angeordnet sind, so
dass der Roboterarm sich kreisférmig
bewegt, um die nachste Probe zu
greifen. Es kann sich aber auch um
mehrere, groBe Racks handeln, die
pneumatisch in ihre Position bewegt
werden, so dass der Roboter zur
selben Position zurtickkehrt, um die
nachste Probe aufzunehmen.
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In diesem Beispiel sind
die Proben in einem
pneumatisch angetriebenen
Rahmen angeordnet. Die
Proben werden in die
Racks eingesetzt, und

die Racks werden in die
richtige Position verfahren.
Die Proben werden an
denselben Referenzpunkt
verfahren, sodass der
Roboter die nichste Probe
an derselben Position
auswahlt.

Nachdem eine Probe ausgewahlt
wurde, ist es wichtig, so viel wie
moglich Uber die Probe zu erfahren.
Jede Probe sollte daher identifizierbar
sein. Dies erfolgt Ublicherweise mittels
eines Barcodes. Der Barcode kann
eindeutige Informationen Uber die
Probe enthalten und in die Horizon
Software eingelesen werden. Alternativ
kann der Barcode den Datenimport
in die Horizon Software auslésen.
Zu den eindeutigen Informationen
zu jeder Probe kdnnen IDs,
Prifparameter, Ergebnisgrenzwerte
und jegliche andere relevante Daten =
gehoren.
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Ergebnisse von

einer sechs Station

|\ Ablenkung Temperatur
~ Unter Last Testlauf
auf einem HDTM603.



DIMENSIONALE MESSUNGEN

Wéahrend die Barcode-Informationen
gelesen und gespeichert werden,
werden die Breite und Dicke der Probe
im reduzierten Bereich der Probe
gemessen. Die pneumatischen Arme
an den Breiten- und Dickenlehren
werden aktiviert, und die Messwerte
werden aufgezeichnet. Nachdem die
Messwerte gespeichert wurden, hebt
der Roboter die Probe an und bewegt
sie. AnschlieBend werden die Breite
und Dicke ein zweites Mal gemessen.
Dieser Vorgang wird dann ein drittes Mal
wiederholt, und die minimalen Werte
werden im Computer gespeichert.

Dimensionale
Messstation, an der die
Breite und Dicke jeder

Probe gemessen werden.

SICHERHEIT UND SCHUTZ

Das entscheidende Merkmal eines
vollstdndig automatisierten Roboter-
Prifsystems ist, dass ein Betrieb
ohne Eingriff des Bedieners moglich
ist. Wahrend dies an sich zahlreiche
Vorteile hat, besteht jedoch eine
potentielle Gefahr fir nicht mit dem
System vertraute Personen, die sich
im Umfeld des sich bewegenden
Roboters aufhalten. Um jegliche
Verletzungsgefahr flr Bediener und
Betrachter zu vermeiden, kann

das gesamte Prifsystem mit einem
Polycarbonat-Schutzschirm umgeben
und mit verriegelbaren Zugangstiren
und Probenladetiren versehen werden,
um jeglichen unbefugten Zugang
auszuschlieBen.

In diesem Beispiel wurde
das gesamte Priifsystem mit
Polycarbonat-Schutzschirmen
umgeben. Der Zugriff auf

die Proben-Racks erfolgt
iber eine einfache Tiir/ein
einfaches Fenster, und das
Gesamtsystem verfiigt liber
eine Hauptzugangstiir.



Im Beispiel unten ist die primare
Priifstation das hydraulische Priifgerat
rechts. Die sekundéare Priifstation ist das
automatische Hartepriifgerat links, das
fiir die Durchfiihrung einer Rockwell-
Hartepriifung eingerichtet ist.

In diesem Beispiel ist die primare
Priifstation das horizontale Zug-
priifgeréat links. Die sekundare
Priifstation ist hier die Biegepriifung,
die auf einem standardmaBigen
elektromechanischen Zugpriifgerat
durchgefiihrt wird (siehe Einlage fiir
mehr Informationen). Diese spezielle
Konfiguration wurde fiir die Priifung
von ASTM D638 Polypropylen-
Proben verwendet.

Bei der sekundéren Prifstation kann

es sich um eine beliebige physikalische
Prifvorrichtung handeln, etwa einen
weiteren Zugprifrahmen, die eine
Biegeprifung oder eine Rockwell-
Harteprtfung oder eine Vicker. Knoop/
Brinell-Harteprtfung, eine Kombination
dieser beiden Prifungen oder einen
Aufpralltest etc. an der Probe durchfihrt.

Wenn der Platz ausreicht, gibt es
keinen Grund, warum nicht auch

eine dritte oder vierte Prifstation in
das System integriert werden kann.
Diese zusatzlichen Stationen kdnnen
eine Wiederholung der primaren und/
oder sekundaren Station sein, um den
Probendurchsatz zu erhthen.



ROBOTER-HANDLING

Um das gesamte System wirklich voll
zu automatisieren, bildet ein Roboter
das Herzstlick des Systems. Wir nutzen
einen Roboter mit sechs Drehachsen
und haben eine maBgeschneiderte
pneumatische Hand entwickelt, die
verschiedene Probentypen aufnehmen
kann. Diese Hand kann eine Vielzahl von
Proben verschiedener Form, GroBe und
unterschiedlichen Gewichts aufnehmen,
und die Greifkraft kann gedndert werden,
um zu gewahrleisten, dass die Probe
sicher gehalten wird, die Greifer aber
nicht zu einem Spannungspunkt oder
einer Beschadigung der brlchigeren
Proben fuhren.

Der Roboter kann so programmiert
werden, dass er die Probe von Station zu
Station transportiert, sie so dreht, dass
sie abhangig von den Anforderungen
jeder Komponente der Prifausriistung
im System entweder horizontal, vertikal
oder in jedem beliebigen dazwischen
liegenden Winkel geladen werden kann.

Wahrend der Roboter der ,,mechanische
Motor* des automatisierten Systems

ist, bildet unsere Horizon Software das
,Gehirn* jedes Automatisierungssystems.

Jede Ausriistungskomponente kann

autonom arbeiten, und Horizon empfangt

Robot Status: <None~

%L @@@Q@QB Daten von diesen Komponenten
& (Force: oo &3)(Position:
159 (Position Rate 0 in/min ) (Time 0 sec

abzuschlieBen.

Die Software kontrolliert nicht nur
den Transport der Proben zu den
T T p—— o " verschiedenen Prifstationen, sondern
== e : = = empféngt auch die Eingaben von

i i E T T anderen externen Prufgeraten und
flgt diese Ergebnisse in einen
zusammenfassenden Bericht ein.

(stress: 0ksi (strain

(Modulus 0.0 bpsi ) (ofiset

0%

= @-o% und steuert sie, um die Prifung
)
)

0%

Var. GL Instrument

Zusammenfassung der Merkmale der Horizon Software

e Umfassende PC-Netzwerkintegration und Sicherung im PC-Netzwerk mithilfe einer SQL-Datenbankstruktur nach Industriestandard.

e Mehrfache Horizon-Lizenzen fir mehrere Installationen zur Anzeige von Methoden, Ergebnissen und Berichten abseits des
Prifgerats, des Labors oder Werks.

e Mehrstufige Benutzerpasswort-Funktion.

e Wiederaufruffunktion, mit der Benutzer Schllsseldaten hinzufigen kénnen, die eventuell vor dem Test nicht verfiigbar waren oder
verloren gegangen sind.

e |ntegrierte Teamviewer-Lizenzen, mit denen sich TO-Ingenieure bei Bedarf direkt anmelden und einen technischen Support direkt
an der Maschine leisten kénnen.

e |ive-Ergebnisse wahrend des Tests; es gibt keine Begrenzung hinsichtlich der Anzahl der angezeigten Ergebnisse; diese missen im
Testbericht nicht verwendet werden.

e Bei ausreichender PC-Leistung und Bandbreite kénnen mehrere Testmaschinen von einem PC aus betrieben werden.

e Die Benutzer kdnnen vordefinierte, internationale Standardmethoden als Vorlage fir die Anderung und die Erstellung eigener
Testmethoden verwenden.



SYSTEMINTEGRATION UND BETRIEB

Hardwareanforderungen fiir Horizon Softwareanforderungen fiir Horizon
® 2 GHz Pentium Dual Core oder hoher e Die Horizon Software wurde fiir 32-Bit- und 64-Bit-
e 8GB RAM Betriebssysteme unter Windows Vista SP2, Windows 7 SP1
- Bei Verwendung mehrerer Testmaschinen sind eventuell oder Windows 8 konzipiert. Sie kann NICHT auf dlteren
zusétzliche Speicherkapazitat und/oder ein schnellerer Betriebssystemen (z. B. Windows XP, Windows Vista SP1,
Prozessor erforderlich. Windows 7 etc.) installiert werden.
- 32-Bit-Systeme sind auf maximal 4 GB begrenzt, von - HINWEIS: Fur eine optimale Leistung wird ein 64-Bit

e DVD-ROM-Laufwerk (zur Ausfihrung der Installations-DVD)

Hardwareanforderungen fiir den Roboter

denen wegen der Systemverwaltung nur 3,25 GB zur
Verfligung stehen.
512 MB DirectX 10,0 Grafikkarte oder hoher
i Elrjarfﬁ(l[!srfepzmg:%hﬁiﬁtung wird eine nicht-integrierte Framework 3,5 aktiviert werden.
40 GB verfiigbarer Festplattenspeicher (mindestens) * Internet Explorer 8 oder"h(jher.
- HINWEIS: SQL Server 2012 Express (wird mit Horizon e Nach der Installation MUSSEN die Benutzer einen
installiert), erfordert mindestens 6 GB umfassenden Lese- und Schreibzugriff auf die installierten
Maschinenkommunikation Softwareordner (z. B. die Ordner ,Horizon“ und ,Microsoft SQL
- RS232-Maschinen (z. B. 398, SR2, S-Serie, T-Serie, 602, Server®) haben.
MP993, MP600, Impact und HDV):
- Pro Testmaschine ist 1 Anschluss erforderlich. Der
Anschluss kann ein integrierter RS232-Anschluss ODER
ein USB-Anschluss mit RS232/USB-Adapter sein.
- USB-Maschinen (z. B. MP1200 & VMC Steuerung):
- Pro Testmaschine ist 1 USB-Anschluss erforderlich.
Zusatzliche Anschlisse
- 1 USB-Anschluss zur Verwendung mit dem
Softwareschltssel (erforderlich)
- AnschlUsse erforderlich fUr alle Messgerate, Barcode-
Scanner etc.
- 1 USB-Anschluss und 1 Anzeige-Anschluss bei
Verwendung von Touchscreen-Geréten von Tinius Olsen

Betriebssystem empfohlen.

- HINWEIS: Bei Verwendung von Windows 8 (oder hoher)
MUSS vor der Installation die Windows-Funktion ,,.NET

Windows-fahige Maus oder Zeigegerat und Tastatur
Bildschirm

- 32-Bit-Farbe

- 1600 x 900 (Breitbildschirm) oder héher

- Bei Verwendung eines Touchscreens ist Windows 8

(oder hoher) erforderlich.

Windows-kompatibler Drucker (fur Berichtsfunktionen)
Windows-kompatible Soundkarte und Lautsprecher (fur die
Audio-Wiedergabe)
Eine aktive Internetverbindung (fir die Nutzung von
TeamViewer und Helpdesk-Support) wird empfohlen.

Windows 10 Pro 64-Bit-Betriebssystem
Intel i7 Quad-Core-Prozessor

32GB RAM

4 GB Grafikkarte

o
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