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Das neue, zerstdrungsfreie und mobile Priifverfahren mittels Saugextraktion ermdéglicht eine wirtschaftliche,
schnellere und anwendungsnahe Partikelextraktion an grofiflachigen Bauteilen oder direkt im Prozessumfeld. Die
Extraktionsprozedur der Saugextraktion wird analog zu der in der VDA 19.1 / I1SO 16232 beschriebenen Qua-
lifizierungsuntersuchung mittels Abklingmessung ermittelt und qualifiziert und fiihrt damit zu reproduzierbaren
und vergleichbaren Ergebnissen der nachfolgenden mikroskopischen Analyse nach VDA 19.1.

Das trockene Extraktionsverfahren mittels Luft ermdglicht zudem die automatisierte, robotergefiihrte Saugex-
traktion, z.B. fiir in-Line Priifungen, und sichert damit absolut reproduzierbare Extraktionsprozesse (Seite 6-7).

Im Vergleich zur Nassextraktion (wie in VDA 19.1 / ISO 16232 beschrieben) erschlieit dieses innovative
Extraktionsverfahren bei verschiedenen Anwendungsféllen entscheidende Vorteile:

Anwendungsgebiete

Sauberkeitspriifungen mittels Saugextraktion

* von groBflachigen Bauteilen mit trocken anhaftenden Partikeln
« im Logistikumfeld, z.B. von Ladungstrégern
+ von nicht nassextrahierbaren Bauteilen oder Materialien, z.B. Elektronik-Bauteilen,
Kabelbdumen, Styrodur-Behaltern, etc.
« im Produktionsprozess, z.B. Werkstiickiragern in Montageanlagen, im Prozessumfeld, etc.
* zur Verifizierung von Reinigungsprozessen (Absaugung) innerhalb
des Produktionsprozesses
* zur Priifung der Bauteilsauberkeit innerhalb des Fertigungsprozesses
zwischen einzelnen Montageschritten
« zur Wareneingangsprifung von Bauteillieferungen, z.B. von GroBbauteilen

lhr Nutzen

* Zerstérungsfreie Priifung durch Extraktion mit trockener Luft
* Geringerer Zeit- und Logistikaufwand bei GroBblauteilen im
Vergleich zur Nassextraktion
* Priifungen direkt vor Ort am Bauteil oder im Prozess-Umfeld durch das mobile,
autarke System
* Vermeidung von langen Prozessunterbrechungen durch schnelle Partikelgewinnung
« Sofortige mikroskopische Auswertung direkt nach der Partikelgewinnung
auf das Analysefilter
« Vollfl&chige Priifung einschlieBlich Bohrungen, etc. im Prozessumfeld
(im Vergleich zu Partikelstempel)
* Genau getrennte Prlifung von separaten Kontrollbereichen ohne besonderen

: S
aﬂﬁﬂﬂﬂnmf = — Zusatzaufwand (z.B. Maskierung)
‘ « Qualifizierte, aussagefahige Analyse-Ergebnisse durch mikroskopische
d = Auswertemdglichkeit nach VDA 19.1
O « Anwendungsnahe Prifung von Bauteilen, die in der bestimmungsmaBigen Funktion
- nicht mit fliissigen Medien in Bertihrung kommen oder fliissige Medien nicht relevante

Verunreinigungen vom Bauteilmaterial ablésen und das Ergebnis verfalschen kénnen.
* Geringe Betriebskosten durch Wegfall von fllissigen Extraktionsmedien und der
Medien-Filtration



Funktion

Die Partikelextraktion erfolgt durch Absaugung der trocken anhaftenden Partikel von groBen Oberflachen oder von spezifischen Kon-
trollbereichen an Werkstticktrdgern oder Prozessumfelder. Die Partikel werden mittels einer Saugdiise, Biirstendiise oder Flachen-
dise von der Oberflache geldst, abgesaugt und gezielt gesammelt bzw. abgeschieden. Das System ermdglicht zwei Methoden zur
Partikelabscheidung:

Saugextraktion Uber Zykloneinheit

Uber die Zykloneinheit werden die abgesaugten Partikel in einer sauberen Laborflasche ge-
sammelt. Zusatzlich sorgt die Filtereinheit als Uberlastungsschutz mittels speziellen Analy-
sefilter (> 5 pm) flr eine Absicherung bei zu hoher Partikelfracht. Fir die nachfolgende
Analyse werden die in der Laborflasche gesammelten Partikel mittels Sekundérextraktion
(mit wassrigem Medium) auf Analysefilter umgelagert und anschlieBend mikroskopisch und
gravimetrisch analysiert.

Die Saugextraktion dber die Zykloneinheit
eignet sich besonders fir groBe Bauteil-
oberflachen mit héherer Partikelfracht. Im
/ Vergleich zur Nassextraktion erfolgt diese
< zerstérungsfreie Partikelgewinnung durch
| den Wegfall fllissiger Extraktionsmedien,
dem reduziertem Logistik-Aufwand und den
einfach abzugrenzenden Kontrollbereichen
sehr wirtschaftlich.

Saugextraktion Uber Filtereinheit

Die Partikel werden direkt tber die Filtereinheit abgesaugt und mittels speziellen Analyse-
filter (>5um) aus dem Luftstrom abgeschieden. Der Analysefilter kann unmittelbar nach der
Saugextraktion und nachfolgender Aufschwemmung mikroskopisch analysiert werden. Mit
der Aufschwemmeinheit kann die Filterbelegung flir die mikroskopische Analyse prépariert
werden.

Die Saugextraktion direkt tiber die Filter-
einheit bietet sich bei kleinen Flachen mit
geringerer Partikelfracht, zum Beispiel im
Prozessumfeld an Werkstickiragern oder
auf Leiterplatten, an. Die Partikelgewin-
nung erfolgt schnell, sodass Prozessun-
terbrechungen minimiert werden.




Aufschwemmeinheit

* Die speziell entwickelte Aufschwemmeinheit ermdglicht die Optimierung einer homoge-
nen Filterbelegung. Das manuelle Aufschwemmen erfolgt nach der Saugextraktion mit
Hilfe eines wassrigen Mediums. Das Analysefilter kann nach der Trocknung unmittelbar
der mikroskopischen Analyse zugeflhrt werden.

* Bei der Extraktion von héherem Partikelautkommen ist die Verwendung der Auf-
schwemmeinheit auch als Filterkaskade (z.B. 5 um /60 pm) mdglich.

Betrieb durch Saugeinheit

* Einfache Adaption und Handhabung der im Lieferumfang enthaltenen Saugeinheit
an das Partikelsaugextraktionssystem.

* Die Systemkoffer des Partikelsaugextraktionssystems sind mit der Saugeinheit
kombinierbar.

+ Die Bedienung der Saugeinheit erfolgt ergonomisch tber eine Bluetooth-Fernbe-
dienung direkt ab Saugschlauch des Partikelsaugextraktionssystems.

il
il

Volumenstrom-Uberwachung

* Werksseitige Einstellung auf den optimalen Volumenstrom (Betriebspunkt).

« Uberwachung des Volumenstroms erfolgt wahrend des Betriebes mittels Diffe-
renzdruckmessung nach der Filtereinheit, im Vergleich zum Umgebungsdruck.

* Die Messung erfolgt mittels Differenzdruckmessgeréat Testo 526-1, mit Taktung
und Speicherung der Messungen.

Erdungsequipment zur Vermeidung
elektrostatischer Effekte

* Die Erdung erfolgt tiber eine 2,4 Meter lange Erdungsleitung
* Die Erdungsleitung wird Uber einen Druckknopf am Geréat angebracht



Schlduche / Saug-, Biirsten-, Flachdiisen

« Saugschlauch in unterschiedlichen L&ngen

« Steckhiilsen an den Schlauchenden fiir einfaches Verbinden mit Zyklon-
und Filtereinheit und dem Handstlick mit Saugduise

+ Diisengeometrien kénnen auf spezielle Anforderungen des Bauteils
individuell angepasst werden (auf Anfrage)

Koffersystem

+ Das Partikelsaugextraktionssystem, die Saugschlauche und der
Verbindungsschlauch kénnen im Transportkoffer sicher verstaut werden.
+ Alle Systemkoffer kdnnen mit der Saugeinheit kombiniert werden.
+ Das Partikelsaugextraktionssystem kann in geeigneter Arbeitshéhe
auf die Systemkoffer adaptiert werden.
* Das Analyse- und Extraktionsequipment, g
sowie das Mess- und Reinigungsequip- / -
ment sind in einem Systemkoffer mit
getrennten und gefachten Schubladen
einsortiert.

Das Verbrauchsmaterial fir Analyse und Reinigung kann
bequem und schnell iber den CleanControlling-eShop
unter nachbestellt werden.



Robotergefiihrte Saugextraktion fiir reproduzierbare Sauberkeitspriifungen

* o0

Das neuartige, robotergefiihrtes Saugextraktionssystem C|PS2robotics ermdglicht die ab-
solut reproduzierbare und wirtschaftliche Partikelextraktion fir Sauberkeitspriifungen von
Bauteilen. Das Extraktionsverfahren des Partikelsaugextraktionssystem C|PS? bildet die
ideale Basis flir die Partikelgewinnung von den zu priifenden Bauteilen, z.B. auch direkt im
Prozessumfeld flir in-line-Prdifungen.

Durch den modularen und mobilen Aufbau und mit gezielten Erweiterungsmaéglichkeiten kon-
nen BauteilgréBen bzw. Kontrollbereiche bis 800 x 300 x 300 mm (L x B x H) und in der gr6 8-
ten Ausfiihrung bis 2.000 x 800 x 300 mm (L x B x H) geprift werden.

Statt komplexer und aufwendiger Roboterprogrammierung mit hohem Bedarf an Schulung
und Einarbeitung geht das Anlernen der Extraktionsbewegung mit dem Saugextraktions-
system verbliiffend einfach und zeichnet das System gegeniiber Standard-Robotern aus.
Das kompakte System ermdglicht das Einlernen der Extraktionsbewegungen auch an kom-
plexen 3D-Geometrien innerhalb von Sekunden. Die Saugdiise wird von Hand entlang der
zu extrahierenden Bauteiloberflache gefiihrt und die Bewegungen binnen kiirzester Zeit ein-
gelernt.

Die kollaborative Ausfiihrung l&sst den Betrieb des Systems in direkter Nahe zum Mitarbei-
ter zu. Die reinraumtaugliche Ausflihrung erlaubt den Einsatz bis in Reinrdumen der Klasse
5 und die ESD-gerechte Gestaltung erméglicht den Einsatz auch in sensiblen elektrostatisch
geschitzten Bereichen.

C|PS?robotics - Die ideale Lésung fir in-line-Priifungen von Elektronikbauteilen und von
groBen Bauteilen z.B. aus dem Bereich der Batterietechnik im Feld der e-Mobility!

Engineered by Lllj
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Funktion

Die Partikelextraktion erfolgt nach dem Saugprinzip des Partikelsaugextraktionssystem C|PS2 und erméglicht die Partikelabscheidung
uber die Zykloneinheit in die Laborflasche oder Uber die Filtereinheit direkt auf das Analysefilter. Der kollaborative Roboter fiihrt die
mit hoher Wiederholgenauigkeit reproduzierbaren Extraktionsbewegungen der Saugduse an der zu priffenden Bauteilflache entlang.

Produkt-Beschreibung

+ Mobiles und flexibles robotergestiitztes Saugextraktions-System zur kollaborierenden und
koexistenten Anwendungen nach EN ISO 13849-1, Cat.3, PL d, und EN ISO 10218-1
* Vollsténdige Integration des Saugextraktionssystems C|PS?
* Programmierung durch einfaches, einmaliges manuelles Einlernen der Extraktionsbewe-
gung
+ Extrahierbare BauteilgroBen:
* 450 x 450 mm (ohne optionale Erweiterungs-Auflageflache)
+ 800 x 300 mm (mit optionaler Erweiterungs-Auflagefléche)
* Weitere GroBen bis 2.000 x 800 mm auf Anfrage
* Beprobung auch von dreidimensionalen Flachen durch 6 Freiheitsgrade
+ Wiederholgenauigkeit der Bewegung: < 0,03 mm
+ Maximale Bewegungsgeschwindigkeit: 1 m/sec.
+ ISO Reinraum-Klassifizierung: 5 (nach ISO 14644)
+ CE-Kennzeichen

lhr Nutzen

+ Einfache Programmierung der Bewegungsablaufe durch einmaliges Aufzeichnen der
manuell geflihrten Bewegung der Saugdiise

* Reproduzierbare Bewegungsabldufe hinsichtlich Extraktionsbahn und Bewegungsge-
schwindigkeit

+ Sehr hohe Wiederholgenauigkeit des Extraktionsprozesses

* Hohere Produktivitat durch automatisierten Ablauf

Vorteile der kollaborativen Robotik

+ Sehr einfach durch den Bediener ohne Vorkenntnisse programmierbar
* Keine trennende Schutzumhausung erforderlich

« Geringer Platzbedarf bei kollaborierenden Anwendungen

* Mehrere Aufstellorte mdglich durch mobile und flexible Systeme

« Einfache Anpassung an neue Anforderungen

* Kurze Amortisationszeiten, auch bei hoher Teilevielfalt




Weiteres Informationsmaterial kdnnen Sie
gerne unter info@cleancontrolling.com bei
uns anfordern.
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