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Szerelési rendszer elemei

» Anyagellatas biztositasa

» Szerelvény tovabbitas

» Valogatas, rendezés

» Szerelési mivelet végrehajtasa

o Kézi
» Gépesitett
» Automatizalt

A szerelés automatizalasanak el6feltételei

1. Gazdasagossag
1. Darabszam
2. Munkaer6 hiany
3. Mindség

2. Szerkezeti kialakitas
1. Szerelési egységre bonthatdsag
2. Alkatrészek szereléshelyessége

3. Gyartasi tapasztalatok
1. Adatgyujtés
2. Mozdulatokra bonthat6sag
3. Helyes miiveleti sorrend
4. Ellenérzés beiktatasa

4. Szerel6 berendezések tervezése
1. Teljes részletességgel kidolgozott technolégia
2. Egyedi tervezés és gyartas
3. Széleskori egyuttmiikodés
4. Rovid atfutasi idé
5. Rugalmasséag

5. Uzemeltetés és karbantartas
1. Jol képzett kezeld és karbantarté személyzet
2. Tartalék alkatrész ellatas
3. Minimalis kiesési id6

6. Beruhazasi keret

7. JOl szervezett alkatrész ellatas
1. Anyagszéllitas
2. Raktarozas

Anyagellatas biztositasa
« Kézi (3-5 kg-ig)

» Kézikocsi =
» Kézi raklap mozgatd
» Targonca

« Daru (forgd, hid)

Alkatrész / szerelvény tovabbitasa

» Konvejor
« Paletta, palettatovabbito

» Szerel6szalag / Gumihevederes
szerel6észalag

» Forg0 szerel6egység (korasztal)
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Konvejor

Konvejor: Végtelenitett vonéelemes
szallité berendezés.

Széllithat6 tomeg: 1g -5t
Sebesség: 0,2 — 30 m/perc
Hossz: 10 m — 2 km

Egypalyas fuggbkonvejor
Allandé sebesség
Elagazas mentes

Kétpalyas fuggbkonvejor
Elagazasok lehetségesek
Szakaszolassal eltéré
sebességek is alkalmazhatok
Arakoméany megallithaté

ologia szamitogepes
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"~ Zartvonall palya

Modularis felépités

= — Alkatrész atmeneti tarolasat is megoldja
a 4 Kedvezé helykihasznalas

Palettatovabbit6

Paletta tovabbitd

Zart vonall palya
Elagazasok megoldhatok
Moduléris felépités

Az alkatrészek palettan
vannak elhelyezve.

Rexroth

Bosch Group

Forgacsavw.boschrexrothicomes
se |

1

Paletta tovabbit6
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Szerel6szalag

 Gumiheveder / lemezboritasu lanc
« Visszavezetés
» Munkahelyek elhelyezése
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&
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» Segédberendezések, jelzérendszerek

Gumiheveder

Lemezboritast lanc

Forg is technol6gia szamitogépes
tervez

Kész elemek

Korasztalos szerelés

Adagoléas

» Kézzel

* Rezg6 dob

» Rezgd adagold

» Lépcs6s adagold
» Robot

Kézi adagolas
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Rezgé adagolok

olégia szamitogepes
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Lépcsds adagold

Forg ! ologia szamitog

Orientalas valogatassal

wiper blade

pressure break

bow! wall

slotted
track

screws rejected
unless lying on
side

to delivery screws rejected
chute slot in unless in single
track to file end-to-end
orient screws or if delivery
chute is full

Fig. 3.18 Orientation of screws in vibratory-bowl feeder.

Forgacsolés technolégia szamitogépes

bow! wall

% washers not lying

flat on track fall

ledge to retain Mo Pow! /
1o delivery washers lying
chute flat on track

Fig. 3.20 Orientation of washers in vibratory-bowl feeder.

(0) Washer accepted (b) Washer rejected

Fig. 3.21 Orientation of machined washers.

szamitogépes

wiper blade

bowl wall

v

cutout rejects

to delivery cup-shaped parts
chute standing on their
tops.

Fig. 3.22 Orientation of cup-shaped parts in vibratory-bowl feeder.
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bow! wall

M part rejected if
resting on its top

to delivery
chute

Fig. 3.23 Orientation of truncated cones in vibratory-bowl feeder.

wiper blade

rail
bowl wall

parts rejected
unless they
<limb onto rail

b

to delivery
chute

Fig. 3.24 Orientation of U-shaped parts in vibratory-bowl feeder.

bow! wall

narrowed track

& widthwise parts

rejected while
only one row of
lengthwise parts
to delivery oS

chute

Fig. 3.25 Narrowed track.

wiper blade

wall projection and 30°

narrowed track

bowl
wall

track width is set
to reject all parts
traveling on their

to delivery smaller end
chute

Fig. 3.26 Wall projection and narrowed track.

wiper blade

accepts blocks

lying flat

or on side
bowl! wall

rail reorients
those blocks

lying flat on track

d

to delivery
chute

Fig. 3.27 Orientation of rectangular blocks in vibratory-bowl feeder.

Szerelési miveletek gépesitése

Egyedi szerszamok és berendezések
tervezése és gyartasa

Kéziprés Automata cimkézé
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Ipari robotok

A robotcsuklék fajtai
Forg6 (Rotaciés) csuklok
A) Hajlité (Bending) & ==
B) Csavard6 (Twist) ® <
Linearis csuklék

A) Egyenesbevezetés ———

B) Teleszk6p =

Ipari robotok felépitése

Koncepci6 Struktara Munkatér

Derékszog (i
koordinatas
robot

Cartesian Robot.

flee=1
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Henger
koordinatas -
robot

Cylindrical Robot

Gomb |,
koordinatas
robot
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Spherical Robot

Ipari robotok felépitése

SCARA
robot

Humanoid
robot

!
i
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e

lArticulated Robof

Koncepcié StruktGra ~ Munkatér

A SCARA robot ttldijdossgaai
Flggéleges iranyban nagy
merevség

Vizszintes iradnyban
engedékeny

Egyszer(i vezérelhetéség

Gyors mozgéasok

Olcs6

SCARA Robot

Ipari robotok tulajdonsagai

* Méret

» Munkatér nagysaga
» Teherbiras

» Hajtés "Gy
» Vezérlés

4 szabadsagfoku robot

Tobbfunkcios megiogs  — \ /

Kész alkatrészek elszallitasa

Bazis alkatrész szallitasa

Robot orientacié
érzékelése "°" /¢

Rogzits keszilek

Tarolo palett il
arol6 paletta / 4\ 9 \4
Rezgéadagolo  — \\}//

Egyallomasos egyrobotos szerelérendszer




i = Rabot 4 szabadsagfoku
Alkatrész adagolok wemacs /4, robot
rzékelése

Tobbfunkeiés _ Bzis alkatrész

megfogé szallitasa

\
Tarolo |
paletta

| Alkatrész térolés
e

alkatrészek
elszallitasa

Kézi szerels
munkahely

Egyallomasos kétrobotos szerelérendszer

Nem szinkronizalt
tovabbit6 rendszer

Tobballomasos szabadiitem(i robotos szerelérendszer

Optikai
érzékelok

Paletta
tovabbito

Példa robotos szerelésre

BME GTT

Induktiv
érzékeld
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botmegfogék

Nyomasellendrzés
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Elérhet6 térrész a vall
mozgatasaval.

Elérhet6 térrész a vall
mozgatésa nélkl.

imitogépes




