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Frembringlsen angér en robot til fremstilling af vindmellevinger af fiberkompositmate-

riale, hvilken robot omfatter

- mindst et ben med hjul, si at robotten kan forskydes i en vingeforms lengde-
retning,

- drivorganer til at bevage robotten i l&ngderetningen,

- en bro, der forlgber fra benet i tvaerretningen vinkelret pd leengderetningen,

- en robotarm, der er monteret pa broen, s& at den kan forskydes langs broen 1
tvaerretningen,

- et arbejdshoved, som er monteret p robotarmens frie ende, og som omfatter

- fastholdelsesorganer til fastholdelse af forskellige verktejer, f.eks. fiberop-

lzegningsudstyr.

En sddan robot eller multifunktionsmaskine er velegnet til via elektronisk styring at ud-
fore forskellige arbejdsfunktioner, fortrinsvis 1 forbindelse med opbygning, stebning og

sammenlimning af en vindmellevinge.

Vindmellevinger fremstilles typisk ved hjelp af to vingeskalhalvparter af fiberarmeret
polymer, som efter stebning limes sammen langs kanten og via to afstivningsbjazlker,
idet bjelkerne forst limes fast p& indersiden af den ene vingeskalhalvpart, hvorefter den

anden vingeskalhalvpart anbrings ovenpé og limes fast p& bjelkerne samt langs kanten.

Selve vingeskalhalvparterne fremstilles typisk ved vakuuminfusion, hvor jevnt fordelte
fibre, rovings, der er fiberbundter, b&nd af rovings eller métter, der kan vaere filtmatter
af enkeltfibre eller veevede matter af fiberrovings, anbringes i lag 1 en formpart og
dekkes af en vakuumdug. Ved at tilvejebringe et vakuum (typisk 80-90%) i hulrummet
mellem formpartens inderside og vakuumdugen kan flydende polymer suges ind og

fylde hulrummet med det heri vaerende fibermateriale.

Det er almindelig kendst, at glasfibermétterne oplagges i formen fra ruller, som er an-

bragt p4 en selvkerende og skinnestyret portal, der kerer i vingeformens langderetning.
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Portalen er udformet med en bro, som strazkker sig pa tvars af formen, og som er i for-
bindelse med et set ben ved hver side. Denne type af glasfiberudlzgger kendes bade
med en operater pd broen, hvor operateren styrer fremdrift og udrulning, og med en

fiernstyret udrulle- og kerefunktion, hvor en operater fjernstyrer maskinens funktioner.

De navnte typer glasudleggere anvendes udelukkende til udlegning af glasfibermétter
og er i den forbindelse en stor hj&lp, idet mange tunge laft og giture frem og tilbage 1
og ved siden af formen herved undgés. Det er dog stadig nedvendigt med en stor ma-
nuel indsats, idet der under opbygning af en vindmellevinge er mange andre funktio-

ner, som skal udferes i formens l&ngderetning.

Under opbygning af en vindmellevinge finder der som na&vnt mange forskellige ar-
bejdsfunktioner sted. Nogle af disse funktioner kraver personlige veernemidler i form
af friskluftsmasker og lignende, som ikke gor arbejdet lettere at udfere, men som alene
benyttes for at arbejdet kan udferes uden risiko for den enkeltes helbred. Mange af dis-
se funktioner er derfor ikke optimale, idet tidsforbruget i hgj grad pavirkes af| at disse

personlige varnemidler skal anvendes.

Formalet med frembringelsen er at anvise en robot, med hvilken en stor del af de funk-
tioner, som udferes i forbindelse med stebning af en vindmellevinge og serligt under
opbygning af det laminat, som udger vingeskallen, kan udferes pa en lettere, hurtigere

og mere effektiv made, idet det manuelle arbejde kan reduceres vasentligt.

Formalet er ifelge frembringelsen opnéet ved, at arbejdshovedet er monteret sledes, at
det kan forskydes 1 lodret retning, og at robotarmen og/eller arbejdshovedet er forsynet
med drivorganer til at bevaege arbejdshovedet i lodret retning samt i tvaerretningen.
Forskellige varktajer til ﬁaterialepﬁﬁaring eller bearbejdning af vingeformen eller vin-

geskalhalvparten 1 formen kan s&ledes positioneres et hvilket som helst sted 1 formen.

Ifelge en udferelsesform er arbejdshovedet monteret sdledes pa robotarmens frie ende,

at det kan dreje, fortrinsvis 0-360° om en ferste akse parallelt med robotarmen, og dre-
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je, fortrinsvis mellem 0 og 180°, omkring en anden akse vinkelret pa den ferste akse,
idet arbejdshovedet er forsynet med drivorganer til drejning af arbejdshovedet omkring
den ferste og den anden akse. Herved kan arbejdshovedet og hermed det med dette

fastholdte vaerktaj anbringes i en hvilken som helst vinkel i forhold til vingeformen.

Ifelge en udferelsesform omfatter robotten to lodrette ben, imellem hvilke broen forle-
ber, idet ben kan placeres pé hver side af vingeformen. En s&dan udferelsesform er szr-

lig stabil og enkel.

Robotten kan ifelge frembringelsen omfatte et varktejsmagasin med forskellige typer
varktajer, f.eks. fiberoplegningsudstyr, sprejteudstyr, trykluftudstyr, tapeoprulnings-
udstyr, udstyr til udrulning og oprulning af afdekningsfolie mv., hvilket vaerktejsmaga-
sin kan veare anbragt pa benene eller broen. Robotten kan sdledes anvendes til mange
funktioner, idet arbejdshovedet efter afslutning af en funktion kan anbringe det pagzl-
dende vearktej i verktejsmagasinet og hente et nyt varktej | varktejsmagasinet med

henblik pa naste arbejdsoperation.

Ifelge en udferelsesform omfatter robotten pa broen, robotarmen eller arbejdshovedet
organer til optagelse af en fiberbandrulle, og robotten omfatter feringsorganer til at sty-
re udizgning af fiberbandet, hvilke faringsorganer er monteret pd arbejdshovedet og
eventuelt kan anbringes i varktgjsmagasinet. Med sddanne feringsorganer kan der op-
nas en pracis og effektiv oplagning af fibre, og der opnds en eget fleksibilitet med
hensyn til anbringelsen af fiberb&ndrullen, der som felge af feringsorganerne ikke be-

hever at vare placeret pa arbejdshovedet under fiberoplagningen.

Ifolge en hensigtsmessig udferelsesform kan robotten omfatte et udsugningsudstyr,
eventuelt med et stevsugermundstykke, hvilket stovsugermundstykke er monteret pa
arbejdshovedet og eventuelt kan anbringes 1 veerktgjsmagasinet. Med udsugningsﬁdsty—
ret kan dampe fra lim eller gelcoat suges veek, og ved hjzlp af stevsugermundstykket
kan vingeformparten rengeres inden brug, ligesom vingeskallen kan rengeres efter slib-

ning mv.,
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Robotten kan ifelge frembringelsen omfatte et slibevarktej, der er monteret pd ar-
bejdshovedet og eventuelt kan anbringes i varktejsmagasinet. Med dette slibevarktoj
kan vingeskalhalvpartens kanter slibes inden sammenlimning, ligesom vingeskalhalv-
partens inderside kan slibes i det omrade, hvor en afstivningsbjzlke skal limes fast.
Slibeudstyret kan ogsa bruges til efterfalgende slibning af den fzrdige vinges kanter
med henblik pa fjernelse af overskydende lim.

Ifelge frembringelsen kan robotten omfatte gelcoatpaferingsudstyr med en péferings-
sprajte, der er monteret pd arbejdshovedet og eventuelt kan anbringes i varktajsmaga-

sinet. Herved kan der opnés en automatiseret pafaring af gelcoat.

Ifelge en udferelsesform kan robotten omfatte udstyr til udrulning og opruining af af-
dekningsfolie. For at forhindre dampe fra for eksempelvis gelcoat i at trakke ud i pro-
duktionslokalet, kan maskinen siledes vare forsynet med midler til udrulning og op-
rulning af en afdakningsfolie i forbindelse med udferelse af arbejdsfunktioner, hvor
sundhedsskadelige dampe frigeres. P4 denne mide kan en central udsugning ved den
ende af formen, hvor paferingen starter, forhindre uenskede dampe i at treenge ud i lo-
kalet. Denne afdakningsfolie kan vare forsynet med tvargdende og afstivende elemen-
ter, som forhindrer folien i at blive suget ned 1 formen. Rullen med afdzkningsfolie kan
vare anbragt pd maskinen og fastnes ved eksempelvis en vingeforms rodende eller

omvendt.

Robotten kan ifelge frembringelsen omfatte skereorganer til overskaring af fiberbaner,
hvilke skareorganer er monteret p4 robotarmen eller arbejdshovedet og eventuelt kan
anbringes 1 vaerktejsmagasinet. Herved kan der opnds en automatisk overskering af et

fiberb&nd efter opl&gning af den enskede l&ngde.

Robotten kan omfatte trykluftudstyr med en trykluftdyse, der er monteret p4 robotar-

men eller arbejdshovedet og eventuelt kan anbringes i veerktejsmagasinet. Trykluftdy-
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sen kan sdledes anvendes til at bleese stov og skidt ud af formhalvparten eller indersi-

den af vingeskalhalvparten.

Ifalge frembringelsen kan robotten omfatte et profilskannerhoved, ved hjzlp af hvilket
profilen af formhalvparten eller det heri vaerende materiales overflade kan fastlegges
med henblik pé efterfalgende bearbejdningstrin, hvilket profilskannerhoved er monteret
péa robotarmen eller arbejdshovedet og eventuelt kan anbringes 1 varktpjsmagasinet.
Umiddelbart for et tversnit péferes gelcoat eller fiberbind, kan profilskannerhovedet
fastleegge, hvilken bevagelse sprojtepistolen eller feringsorganerne til oplaegning af fi-

berbindet skal udfere, hvormed en meget pracis pafering eller oplagning kan opnis.

Robotten kan ifelge frembringelsen omfatte toris-bleseudstyr med en toris-sprojte, der
er monteret pd arbejdshovedet og eventuelt kan anbringes i varktejsmagasinet. Ved
bleesning af formen med terisklumper, som samtidig med at have en forholdsvis stor
kinetisk energi under udblasningen pa emnet har den fordel, at isen forsvinder, idet den
gar direkte fra fast form til gasform. Den kinetiske energi som terisklumperne har samt
tarisens ekspansion ved opvarmning bevirker, at eventuelle aflejringer 1 formen lgsnes

og fjernes.

Ifelge en udferelsesform kan hjulet eller hjulene pa robottens ene ben kere pd en skinne
1 gulvet. Med en udferelsesform, hvor der er ben pa hver side af vingeformen, kan det

andet bens hjul sdledes kere frit pd gulvet.

Ifoige en hensigtsmassig udferelsesform er benene nederst forsynet med feleorganer,
f.eks. infrarede foleorganer, til detektion af mennesker eller genstande, hvilke faleor-
ganer er forbundet med robottens styresystem, s& at robotten bremses, hvis feleorga-
nerne detekterer en forhindring. Herved kan der undgés skader pd mennesker, robotten

eller andre genstande.

Ifelge en alternativ udferelsesform kerer benenes hjul pa skinner, som er ophangt i lof-

tet. Herved kan der opnés en mere fri udnyttelse af gulvarealet omkring vingeformen.
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Robotten kan ifelge frembringelsen omfatte tapeoprulningsudstyr, der er monteret pa
arbejdshovedet og eventuelt kan anbringes i varktajsmagasinet. Forud for pafering af
gelcoat afdekkes formkanterne med tape eller lignende, idet der ikke enskes pafort
gelcoat pa disse. Denne afdekningstape oprulles af maskinen ifelge frembringelsen
umniddelbart efter paforing af gelcoat og umiddelbart for udlaegning af afdekningsfolie.
P& denne méide sikres det, at den endnu fugtige gelcoat, som med formens kanter er pa-
fort kantafdaekningsmaterialet, ikke aflejres og opbygges 1 kantomréadet p& afdeknings-

foliens underside.

Robotten ifelge frembringelsen kan i en foretrukket udferelse positioneres i Z-aksens
retning ved anvendelse af et lasersystem, som er anbragt p& robotten, og som samvirker
med et spejl i enden af produktionshallen (eller omvendt), hvorfra laserlyset tilbageka-
stes og derved angiver roboftens position i Z-aksens retning med en nejagtighed inden-

for ca. 1 mm.

Endvidere kan robotten vere forsynet med udstyr, som overfledigger anvendelse af
skinner i gulvet. Udstyret virker ved, at robottens fremdriftsmotorer er indrettet til at
kunne kere med forskellig og sidevis indbyrdes variabel hastighed, hvorved robotten

kan foretage drejebevagelser.

Ved anvendelse af et laserpositioneringssystem og et lysfelsomt modtagepanel pé ro-
botten, kan der ved laserstrdlens afvigelse fra origo pé det lysfelsomme panel korrige-
res for robottens afvigelse 1 X-aksens retning under dens bevaegelse langs Z-aksen
og/eller for arbejdshovedets momentane position 1 X-aksens retning , hvorved en

gjeblikkelig korrektion finder sted.

Ved anvendelse af robotten ifelge opfindelsen til fremstilling af vindmellevinger af fi-

berkompositmateriale kan der udferes et eller flere af de felgende trin:

- rensning af vingeformen ved hjzlp af trykluft og/eller teris
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- afdekning af vingeformens kanter ved hj&lp af afdekningstape

- pasproejtning af et gelcoat pa formens inderside

- afdekning af formhulrummets opadvendende &bning ved anbringelse af af-
dzkningsfolie i forbindelse med péaforing af gelcoat

- fiernelse af afdzkningstape fra vingeformens kanter i1 forbindelse med
pésprejtning af gelcoat

- oplagning af fibermatter eller fiberbind p& formens inderside

- indstebning af det oplagte fibermateriale med polymer, f.eks. epoxy eller poly-
ester og fortrinsvis ved vakuuminfusion

- slibning af den stebte vingeskalhalvpart efter hardning af denne

- péafering af lim pd vingeskalhalvpartens kanter og/eller vingeskalthalvpartens
inderside med henblik pa palimning af afstivningsbjzlke

- sammenlimning med anden vingeskalhalvpart

- slibning af ydersiden af sammenlimet vingeskal i kantomraderne.

Robotten ifelge frembringelsen kan vare indrettet til at udfere felgende opgaver:

- skaere glasvev og glasmétter i lengderetningen samtidig med, at glasset rulles
ud i formen 1 leengderetningen fra ruller anbragt pa robotten,

- afskere glasfiberbaner pa tvaers af rullen,

- afskere passende langder glas til manuel placering i rodende,

- foretage opmerkning af afskarne stykker glas med et kendetegn som f.eks et
nummer eller en stregkode,

- udlegge andre langsgiende sdvel som tvargiende elementer 1 vingen, eksem-
pelvis lynlederkabeler, fordelingsnet og vakuumfolie,

- oplagge "terre” fibre med sprgjteteknik,

- foretage opmerkning for placering af balsatre i vingeoplagget,

- foretage opmerkning til placering af indlebsprofiler pa det ferdige terre opleg
forud for injektion/stebning,

- afmontere vakuumfolie og eller fordelingsnet efter endt stebning,
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- méle temperaturer i vingeskallen under forskellige funktioner sdsom under
injektion, under haerdning, ved limfugecheck og ved overfladescanning af den
sammenlimede vinge,

- udfere slibning i vingeskallen forud for montage af bjelker,

- udlzgge lim pé vingeskalhalvpartens kanter og ved bjlker,

- lave for-finish, som eksempelvis kan omfatte at renskare og grovslibe de kan-
ter, som fremstér ved limfugen,

- foretage en “sandblasning” med teris i vingeskallen, hvor overfladen renses og
klargeres til ilimning af bjelker og lignende,

- foretage profilskanning i forbindelse med kvalitetskontrol af bl.a. om den fzr-
dige vingeskal overholder givne tolerancer/mal, kontrol af formen forud for

stebning og kontrol af limfugetykkelse.

I det folgende beskrives udferelsesformer for frembringelsen under henvisning til teg-
ningen, der er forsynet med henvisningstal, som der i den efterfolgende tekst henvises

til, og hvor

fig. 1 viser en robot set isometrisk og monteret med glasudrulleudstyr.

fig. 2 viser samme robot som i fig. 1, men her med gelcoat-paferingsudstyr.

I fig. 1 ses en robot 2 ifglge frembringelsen, der her er udformet som en portalrobot og
omfatter to A-formede benkonstruktioner 4, som foroven er forbundet med en bro eller
arbejdsplatform 6. Under benkonstruktioneme 4 er der monteret hjul 8, hvorpa maski-
nen kerer — enten direkte p& gulvet som vist her eller 1 skinner, der er monteret pé eller
i gulvet. Maskinen 2 er i fig. 1 vist med udstyr til glasudlaegning 10 fra ruller 12, hvor
maskinen 2 er i position over en formpart 14 til en vindmellevingeskalhalvpart. Sterrel-
sesforholdet mellem den viste maskine 2 og formparten 14 er ikke naturtro, og fi gu;"en

tjener alene det formal at tydeliggere opfindelsen.

Ved robottens 2 hjerner 16 er konstruktionen udfert med ikke-viste felemidler, som er

indrettet til at kunne detektere personer eller genstande, som befinder sig inden for en
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vis sikkerhedsafstand. Disse falemidler er indrettet til at kunne stoppe maskinens frem-

drift i tilfzelde af, at maskinen 2 kommer for tzt pa en person eller en genstand.

P4 broen 6 er der monteret midler, som tillader maskinens varktej at bevaege sig i
mindst to yderligere retninger udover robottens kereretning (Z-akse), nemlig til sliderne
(X-akse) og op-ned (Y-akse). Derudover kan robotten 2 forsynes med forskellige veark-
tejer, som er drejelige i bide lodret plan (B-akse) og vandret plan (A-akse). I den viste
udferelsesform er dette opnet ved, at en robotarm 20 kan forskydes i X-retningen
langs en skinne 18 pé broen 6. Den nedre ende af robotarmen 20 er forsynet med et ar-
bejdshoved, som er drejelig omkring en farste akse A parallel med robotarmen 20 og
en vandret akse B vinkelret p4 den forste akse A. Et varktej, der er fastholdt af ar-
bejdshovedet kan siledes anbringes i en vilkérlig position og med en vilkérlig vinkel-

stilling.

I fig. 1 ses det ene ben 4.1 som en bredere konstruktion end det andet ben 4.2. Denne
forskel skyldes, at i den viste udferelse anvendes kun det brede ben 4.1 som oplags-
plads for forskellige forbrugsmaterialer, eksempelvis gelcoat eller lim, som opbevares 1

tender 22.

Robotten 2 er indrettet til at kunne skifte veerktgj fra et ikke-vist vaerktejsmagasin, som
i princippet kunne vere placeret pA den omtalte bro/arbejdsplatform 6 eller benet 4.1
og til at kunne skifte mellem forskellige materialer, eksempelvis glasfibermétter pa rul-
ler 12, der skal udrulies efter en nermere bestemt reekkefalge, som ligeledes kan vare
anbragt 1 et ikke-vist materialemagasin, der ogsd kan vare placeret pd bro-

en/arbejdsplatformen 6 eller benet 4.1.

I fig. 2 ses den samme robot 2 som i fig. 1, men vises her med udstyr 24 til pafering af
gelcoat. Péfaringen starter ved rodenden 26, hvor der pd maskinens robotarm 20 er
monteret en paferingssprejte 24, hvis bevaegelsesmenster folger formens tvarsnit.
Samtidig med piferingen etableres der udsugning 28 af dampe fra formen ved roden-

den 26, og der udrulles en afdekningsfolie 30, som forhindrer dampe i at fordele sig ud
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i rummet. Denne afdekningsfolie 30 er med mellemrum forsynet med afstivende tveer-
giende elementer 32 for pd den méde at forhindre afdekningsfolien 301 at suges ned i
den vade gelcoat. Maskinen 2 er endvidere udstyret med en indretning 34, der kan op-
rulle den afdekningstape 36, som forud for pafering af gelcoat er anbragt pé formpar-
tens kant 38. Formilet med oprulningen af afdekningstape 36 er at forhindre afdek-
ningsfolien 30 i at komme i kontakt med den véde gelcoat. Ved endt péfering af gel-
coat kan robotten 2 enten afvente en afdampning/herdning af den paferte gelcoat, eller
afdekningsfolien 30 kan festnes ved vingeformens tipende 40, hvorefter robotteﬁ 2

kan forberedes til det efterfolgende arbejdstrin.

Robotten 2 kan ogsA udstyres med ikke-vist limpaferingsudstyr, som kan vare sidan
udfert, at limen udlegges i bestemte menstre og i en bestemt rkkefelge, hvorved kva-

liteten af limfugerne opnar en hejere standard, end hvis limen péferes manuelt.

Ved udrulning af glasmtter og lignende kan det i visse tilfzlde vare nedvendigt med
et fikseringsorgan ved rodenden 26, hvor glasset kan fastholdes under udrulning. P4
denne made sikres det, at glaslagene ikke trzkkes vk fra det sted, hvor det pagelden-

de lag skal starte.

Robotten er forsynet med ikke-viste drivorganer til at bevaege den 1 Z-retningen samt

bevage robotarmen i X- og Y-retningen samt arbejdshovedet omkring A- og B-aksen.

Det er ikke vist, hvorledes varktejsmagasinet er placeret, men en fagmand ville uden
videre kunne placere et sidant siledes, at arbejdshovedet kan bringes til dette og ud-

skifte vaerktey.

Arbejdshovedet er forsynet med passende fastholdelses- eller gribeorganer og tilheren-

de drivorganer til at kunne skifte varktej og forbrugsmateriale (fiberruller, tape mm.).

Alle drivorganer er eller kan vere forbundet med en computer med et styresystem, der

kan programmeres til at udfere de snskede arbejdsoperationer.
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Frembringelsen er 1kke begranset til de her viste udfereisesformer.
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BRUGSMODELKRAY

1. Robot (2) til fremstilling af vindmallevinger af fiberkompositmatenale, hvilken

robot omfatter

- mindst et ben (4.1, 4.2) med hjul (8), s& at robotten kan forskydes i en vingeform-
parts (14) lengderetning (Z),

- drivorganer til at bevage robotten (2) i l@ngderetningen (Z),

- en bro (6), der forleber fra benet (4.1, 4.2) 1 tvaerretningen (X) vinkelret p& leng-
deretningen (Z),

- en robotarm (20), der er monteret pa broen (6), s at den kan forskydes langs bro-
en 1 tverretningen (X),

- et arbejdshoved, som er monteret pa robotarmens (20) frie ende, og som omfatter

- fastholdelsesorganer til fastholdelse af forskellige veerktojer, f.eks. fiberopleg-
ningsudstyr (10),

- som er ny ved, at

arbejdshovedet er monteret séledes, at det kan forskydes i lodret retning (Y), og at ro-

botarmen (20) og/eller arbejdshovedet er forsynet med drivorganer til at bevage ar-

bejdshovedet i lodret retning (Y) samt i tvaerretningen (X).

2. Robot (2) ifelge krav 1, som er ny ved, at arbejdshovedet er monteret siledes pa
robotarmens (20) frie ende, at det kan drejes, fortrinsvis 0-360°, om en ferste akse (A)
parallel med robotarmen (20), og dreje, fortrinsvis mellem 0 og 180°, omkring en an-
den akse (B) vinkelret pa den ferste akse (A), og hvor arbejdshovedet er forsynet med
drivorganer til drejning af arbejdshovedet omkring den forste og den anden akse (A,
B).

3. Robot ifplge krav 1 eller 2, som er ny ved, at den omfatter to lodrette ben (4.1,
4.2), imellem hvilke broen (6) forlgber, idet et ben kan placeres p hver side af vinge-

formparten (14).
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4. Robot ifelge et af de foregiende krav, som er ny ved, at den omfatter et vark-
tojsmagasin med forskellige typer varktgjer, f.eks. fiberoplagningsudstyr, sprejteud-
styr, trykluftudstyr, tapeoprulningsudstyr, udstyr til udrulning og oprulning af afdak-

ningsfolie, hvilket vaerktajsmagasin kan vare anbragt pa benene (4.1) eller broen (6).

5. Robot ifelge et af de foregdende krav, som er ny ved, at robotten pa broen (6),
robotarmen (20) eller arbejdshovedet omfatter organer til optagelse af en fiberb&ndrulle
(12), og at robotten omfatter foringsorganer til at styre oplegning af fiberbdndet, hvilke
feringsorganer er monteret pd arbejdshovedet og eventuelt kan anbringes 1 varktajs-

magasinet.

6. Robot ifeslge et af de foregaende krav, som er ny ved, at den omfatter et udsug-
ningsudstyr (28), eventuelt med et stevsugermundstykke, hvilket stavsugermundstykke

er monteret pa arbejdshovedet og eventuelt kan anbringes i verktejsmagasinet.

7. Robot ifelge et af de foregdende krav, som er ny ved, at den omfatter et slibe-
vearkta), der er monteret pa arbejdshovedet og eventuelt kan anbringes i vaerktejsmaga-

sinet,

8. Robot ifelge et af de foreglende krav, som er ny ved, at den omfatter gelcoatpé-
feringsudstyr med en péferingssprejte (24), der er monteret p& arbejdshovedet og even-

tuelt kan anbringes i verktgjsmagasinet.

9. Robot ifalge et af de foregaende krav, som er ny ved, at den omfatter udstyr til

udrulning og oprulning af afdekningsfolie.

10. Robot ifelge et af de foregiende krav, som er ny ved, at den omfatter skereorga-
ner til overskaring af fiberband, hvilke skareorganer er monteret pa robotarmen (20)

eller arbejdshovedet og eventuelt kan anbringes i vaerktejsmagasinet.
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