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L’opérateur place donc, piéce
par piéce, les catalyseurs a
nettoyer sur des palettes qui
sont automatiquement
transférées vers le robot par
le convoyeur. Chaque palette
est stoppée devant le robot 6
axes (rayon d’action de 1,7 m
et payload max de 34 kg). Le
robot, équipé d’'un préhen-
seur (avec pieces de format
mécanique adaptées au
modele de catalyseur en
cours de nettoyage) spéciale-
ment congu par WOW pour
cette application de nettoy-
age, souléve le catalyseur de
sa palette de transport et le
présente devant l'unité de
nettoyage. La programmation
des mouvements du robot a
eté étudiée afin de présenter
toutes les faces a nettoyer
devant l'unité de nettoyage.

aspirées via une hotte
placée dans la toiture de
I'enceinte. Les particules
résultant du nettoyage
tombent dans un bac de
récupération. Le coating
récupéré peut ainsi étre
recyclé.

Evolution future simple

La conception et la
programmation de la
cellule robotisée ont été
congues afin de facilement
pouvoir nettoyer une
nouvelle référence de
catalyseur aux dimensions
différentes (dans les limites
minimales et maximales
définies). Pour ce faire, les
piéces de format méca-
nique peuvent facilement
étre interchangées en

Dés que ce processus de

nettoyage est terminé, le robot dépose le catalyseur
sur sa palette de transport et répéete les mémes
opérations pour les catalyseurs suivants. Le cataly-
seur nettoyé est ensuite transféré vers I'opérateur
pour déchargement.

Le processus utilisé par I'unité de nettoyage ne sera
pas décrit pour des questions de confidentialité. Les
poussiéres fines générées par le nettoyage sont

quelques minutes seule-
ment (ou usinées pour les nouvelles références)
tandis que les différentes trajectoires de nettoyage
sont soit déja enregistrées dans une recette, soit
facilement définissables par l'introduction des
quelques données dimensionnelles et géomé-
triques de la nouvelle piéce. L'introduction d'une
nouvelle référence ne nécessite donc pas une
nouvelle programmation spécifique de la trajectoire
du robot.

L’ensemble de la cellule est géré par
le TeachPendant du robot. Les
différents signaux et descriptifs
d’erreur sont directement affichés
sur cet interface unique.

L'équipement congu et réalisé
par WOW répond parfaitement
aux attentes de Johnson
Matthey comme en témoigne ce
message recu de Monsieur Jean-
Pierre Hamoir, Process Control
Developer en charge du suivi du
projet :

"La rigueur et I'expertise de WOW
nous ont permis de mener ce projet
a terme en respectant en tout point
le cahier des charges et le
planning.”
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