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Munkadarabszervezés

Feladata: palettak segitségével biztositani a
munkadarabok rogzitett megmunkalasi
sorrendjét a befogastdl a kifogasig.
Palettak feladata:

- a munkadarab szilard megfogasa,

- végighaladni a rendszeren.
Palettaszallitok fajtai:

- Onjaro targoncak,

- gorgdbsorok,

- szallitészalagok.

Munkadarabbefogo rendszerek
kialakitasa (palettak)

Robot kiveszi a palettabdl a
munkadarabot és
megmunkalas utan
visszateszi.

Szabvanypalettak
munkahelyzetbe allnak, rajtuk
torténik a forgacsolas.

Elforgathato palettak
kiulénlegesen bonyolult
munkadaraboknal.

Palettak kédolasaval
kilénb6z6 munkadarabokat
felvaltva lehet gyartani.

1. a & ban (palattaszallités)



Szabvanyos paletta

Palettacseréld elrendezések
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Palettavaltd berendezések

* A szallitdé rendszer és a .
megmunkalé rendszer 1 4 ]

v gy . . g walakEz pont
kdzotti illesztést oldja W - TR
meg.

- Mig az egyik palettan a =] | St
szerszamgep
megmunkalast vegez _ pilelta 3 regurkd -
addig a masikon a j [ - Z etz
kovetkez6 munkadarab i . ster
varakozik a j || L koo satiednr
megmunkalasra. _ —

paletta a2 c, munRaaaabos

Palettacseréld

= A korszeri megmunkalé kozpont tartozéka a palettacserélé (de nem mindegyik
megmunkalé kdzpont rendelkezik paletta cserélével!).

= Az asztaltet6 fels6 részét (100-200 mm vastag lapot, a palettat) vezérelheté rogzités
koti az asztal also részéhez, a palettak méretei, kialakitasa szabvanyositott.

= A gép asztalan Iévd palettan kivil van egy masik paletta is, ami a munkatéren kivdl
elhelyezett palettacseréld allvanyon van. Amig a munkatérben lévé palettara rogzitett
darab megmunkalasa folyik, addig a masikon a gépkezel6 kicseréli az elkésziilt
darabot a kdvetkez6 nyers darabra.

= A tulajdonképpeni palettacsere automatikus folyamat, melyet a megmunkalasi
programba be kell épiteni. Ennek elsé részében a cserélé berendezés az elkésziilt
munkadarabot hordozo palettat lehlizza az asztalrol és rahizza az egyik fogaddhelyre.

= A masodik részben a palettacserélé a masik fogadohelyen lévd palettat ratolja a
gépasztalra. Az el6z6ekbdl kovetkezik, hogy a palettacseréléonek két paletta
fogadasara alkalmas helye van, és mindkét helyrél kétiranyd palettamozgast tud
elvégezni.

8
=A konstrukcios megoldas nagyon sokféle.
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* mozgo ’portalo§ megmunkalo Langbett-
kdzpontoknal szokasos a gépasztal CNC-Fertigungszentren
kettéosztasa EZ 281
X-Achse s 6300 mm
20 m/men Eigang
, aw L, L}'erueu?wﬂchwlss
= a gép ,utazik”, az asztal all Soun 2 o 38

= egyik végén megmunkalas, masik
végén munkadarab-csere zajlik

+ Osszetettebb
feladatoknal palettak
tarolasat is megoldjak.

* leggyakoribb a 6 és
12 helyes palettatarak
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Linearis palettatarolok
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Gyartocellak robotos kiszolgalasa

Egyszerii megoldas a gép
oldalara épitett robot, mely
a gép és a tarold kozott

dolgozik Pyt

\ 1|
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Gyartocellak robotos kiszolgalasa
felsGpalyas robottal

* Az egyik
leggyakoribb
*joa
helykihasznalas
» gyakorlatilag
nincs holttér

Rugalmas gyartorendszerek
munkadarab kezelése

 Alapfeltétel az automatikus
munkadarabellatd rendszer.

Lehet:

* Lancos
« Gorgls
 surlédo
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* A gobrgdpalyakra adagolas lehet ¢

+ Ez aleggyakoribb kialakitas,
* Az egyes éallasokban palettakdd

Gorgdsorok szallitoszalagok

»  Gépek kdzotti munkadarab

szallitas

robotokkal, illetve induktiv
vezérlési onjard targoncakkal

leolvasé van.

Gorg6palyak fordito
berendezése

Golyésorséd 16

2011.03.17.



2011.03.17.

Lancos munkadarabszallitas

A gép és a munkadarab szallitd
rendszer kdzott

A mozgatas a lancszembdl csap
segitségével torténik

Induktiv vezeérlési onjaro targoncak

+ Padlo alatti magneses
mez6 vezérli a jarmivet,

* Nagy méreti
munkadarabok,

» Egyre elterjedtebbek,

* Nincs szlkség sinre —
kevésbé balestveszélyes
— l6khariton érzékel6 van,
automatikusan kikapcsol,

o Kon nye n nove | het6 a 2. Onjard targonca palettamozgatisa
forgalom.




Alrendszerek o0sszekapcsolasa
.

« Létra elrendezés: a palettak a munkadarabokkal addig
koroznek a megmunkald allomasok korul, mig egy gép
szabadda nem valik, és a kodolasa alapjan a
megmunkalast rajta el nem végzik.

» Gorg6sor vagy szallitészalag végzi a palettamozgatast.

Fus =yt Fuy

Alrendszerek 0sszekapcsolasa ll.

» Gydrd elrendezés: a megmunkaldgépek a gydri

kulsé oldalan talalhatok — jol megkozelithetok.

paletia-

% kdrfargas

2011.03.17.

10



2011.03.17.

Alrendszerek osszekapcsolasa lll.

» Sikelrendezés: onjaro targoncak kozelitik meg a
kulonboz6 helyeken 1évé megmunkalo
egységeket.

* Nagy méretl munkadaraboknal alkalmazzak.

. E= e ||

L— |
induktly vezetesd szallithjarni
L

i

Fis- %

Alrendszerek osszekapcsolasa V.

* Vonal elrendezés: a szallitasi ut egyenes, nincs
korforgas.
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Display of a robot turning
cell

Robotkiszolgalasu

eszlergacelia eirendezési
vazlata

12 = machines (lathes)
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Robot feladata

* Nyers munkadarabok levétele a tarolé asztalrdl

* Nyers darabok behelyezése a munkatérbe

» Kész munkadarabok athelyezése a méréallomasra
* Kész darab taroldéba helyezése

24
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Ipari robotok

» Tobb mozgasiranyba szabadon
programozhat6

 Munkadarabok illetve szerszamok
mozgatasara alkalmas

+ Megfogo elemekkel vagy eszkozokkel
felszerelt

Ipari robotok csoportositasa

Ipari robotok
1 1 1 1
Elvégzendd feladat Telepitési formak Miikodteté energia Fejlettségi szint
szerint szerint szerint szerint

( ) ( ) E)néllé programbefo?

[ PIEEEEELD Fix telepitési

robotok pl. rako- e Pneumatikus =1 lyas nélkili —
do robotok L Y, L ) Egy program )
P ( Mobil robotok ) ( ) Programszelek- )
letet végz6 robotok e a q i .
i " Egy meghatarozott = Hidraulikus — ciéval rendelkezé
pl: hegeszt6 robotok Alva Tébb
agy fests robotok EEEYEINOZ0d) L ) 8bb program |
(— Autonom mobil ) ( N dantacio \I
robotok rogramadaptaciova
S L — Elektromos — rendelkezé —
Kikertlik az utjukba . X .
Aoa L D, elismeri az alkatrész|
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Robotok felépitése

1. Derékszog(i \‘
koordinatarendszert ‘7/# |
robot: a robot karjait

egyenes vonalu

palyakon mozgatjuk.

Egyszerl a vezérlés

Kis munkatér

Nincs holttér

Robotok felépitése

. Henger
koordinatarendszeri
robotok: egy forgd és két
egyenesvonalu
elmozdulassal
rendelkezd robot

egyszer(

a legrégebbi
Forgacsol6 gépek
kiszolgalasara alkalmas

3.5, dbra Henger koordinatarendszerii robot
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Robotok felépitése

3. GOmbi
koordinatarendszer(
robotok: egy egyenes
vonalu és két forgd
tengellyel
rendelkeznek

— Kicsi gomb alaku
munkatér

— Nem elterjedt

3.6. 4bra Gombi koordinitarendszers robot

Robotok felépitése

4. Csuklés karos robotok:
karjai egymashoz
kapcsolddva forgo
mozgasra képesek

— Ez képezi leginkabb az
emberi kar mozgasat

— Nagy a munkatér

— Jol bevalt (az ipari
robotok 40 %-a ilyen)

3.7. dbra Tdbbesuklés (humanoid) robot

15



Robotok felépitése

5. Tobbcsuklés robotok: 3

elfordul6 és 1 egyenes

iranyban elmozdul6
tengelybél all.

— Nagy miikddési sebesség
— Nagy ismétlési pontossag
— Kis terhelhet6ség jellemzi

— Szerelési, behelyezési

feladatokra alkamazzak.

3.8. iibra Tabbesuklés (SCARA) robot

Robotok szerkezeti kialakitasa

Robotok fébb egységei:

— Hajtéegyseég

— Karrendszer

— Megfogo szerkezet

— Erzékeldk

— Robot iranyito
rendszere

Hayté egység

|

V

Karrendszer,
robot mechanka

|

\

Megfogo
szerkezet

Munkadarab,
szerszim

Szenzorok
utmérok,
szogadok,

Megfogo
szenzorok
erdszenzorok,
felilett nyomas
érzékelsk

Komyezet:
szenzorok

Robot iranyité
rendszere

2011.03.17.
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Hajtoegysegek kialakitasa

1. Pneumatikus hajtas: kevés karbantartas,
olcs6 Uzemben tartas.

2. Hidraulikus hajtas: nagy teljesitménynél,
nagy tomegl munkadarabok
mozgatasanal, j6l pozicional.

3. Villamos hajtas: legelterjedtebb, nagy
pontossag, nagy Uzembiztonsag jellemzi.

Karrendszer, robotmechanika

A karrendszer a megfogo
szerkezet vagy szerszam
térbeli mozgatasara
alkalmas karos csuklos
mechanizmus.

A robotkarok kapcsolata
lehet:

— Rotacios
— Transzlacios

Roticiés kapcesolat

(\/4) —{L\j»—hrgd kapesolat

{\]‘[‘) LJE] csuklé

Transzhaciés kapesolat

~  teleszkép

egyeneshevezetés

gg = linedris vezeték

3.10. dbra Jelképek
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Megfogo szerkezetek

Ez hozza létre a
kapcsolatot a robot és
a szerszam vagy a
munkadarab kozott.

A megfogas maodja
alapjan lehet:

— Ujjas

— Vakuumos

— Magneses

— Kulonleges

Erzékel6 elemek (szenzorok)

Informaciokat szallit a mikodés fazisairol.
Lehet:

— Erintkezéses: geometriai jellemzdk és
fizikai jellemz6k meghatarozasara.

— Erintkezés nélkiili: ritkabb, Gtmérésre vagy
alakfelismerésre hasznaljak.

18



Robot iranyité rendszere

Lényegeben a CNC gépek pont és
palyavezérléséhez hasonlithatoak.

Ipari robotok alkalmazasa

— Anyagmozgatasra: rakodas,
szerszamgepek kiszolgalasa, sajtolo és
kovacsolo gépek kiszolgalasara.

— Technolodgiai mlveletekre: ponthegesztés,
ivhegesztés, festékszoras, szerelés,
meres.

2011.03.17.
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Rakodas robottal

3.32. dbra Rakedé robot

CNCgp klszolgalasa robottal

“‘""‘-"WLL LA

3.33. abra CNC szerszamgép kiszolgilisa
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Sajtologép kiszolgalasa robottal

3.34, abra Karosszériaelem sajtoldsinak Kiszolgaldsa robottal

Hegesztés robottal

3.36. 4bra ﬁegésztést végz6 robot
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etés robtal
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