Mootemooduli koostamine

Projekti eesmark:

Koostada modtemoodul, mis koosneb CNC koordinaatmddtemasinast (edaspidi CMM),
robotkdpast, automaatrakisest ning detailide hoidikust. Integreerida seadmed selliselt, et
sisteem voOimaldaks (ihetaoliste detailide automaatset modtmist. Moodul katsetamisel
kasutatake 3..5 detaili.

Lisainfo:

Moddetava detaili tdojoonis on toodud on selel 1. Punasega on tahistatud need mdétmed ja
vastavad tolerantsid, mida md6temoodulis on vaja kontrollida. Selel 2 on toodud samad
moodtmed kuvatuna detaili 3D-mudelil.

Selel 3 on toodud vastavate moodtmete kontrollimiseks kasutatav mddtestrateegia.
Mootestrateegia dikteerib kasutatava rakise ehituse (tugipunktide ja kinnituselementide
asukohad), kuna on vaja tagada modteotsaku piisav ja turvaline ligipdds vastavatele
elementidele.

Rakise konstrueerimsel tuleb Ghelt poolt tagada rakise funktsionaalsus ja paigalduse korratavus (detail
peab igal korral positsoneeruma voimalikult samasse kohta ja asendisse), kuid teisalt Gritada
lahendada konstruktsioon voimalikult lihtsalt. Kinnitus- ja positsioneerimiselementide aktueerimises
vOib kasutada nii elektrilisi kui ka pneumaatilisi tditureid. Rakise alusplaadina vdib kasutada
modotelaboris olevaid universaalsete rakistuskomplektide alusplaate v6i voib luua ka custom
lahenduse.

Detailide hoidiku/transpordi aluse (millega viiakse detailid mddtemoodulisse roboti té6ulatusse)
disain soltub sellest, kas detailide indekseerimiseks (rakisesse Giges asendis seadmisse) kasutatakse:

1) masinnagemis lahendusi;
2) mehaanilist indekseerimist.

Valik jaab iga grupi enda otsutada.
NB! Detailid hoidiku viib operaator roboti juurde kasitsi — see ei pea olema automatiseeritud.

Selel 4 on toodud mddtemooduli lildine paiguts. See voib projekti valtel teatud maara muutuda, kuid
on piiratud eelkGige sisteemi suuremate komponentide (CMM, robot) paigutuse ja (ldiste
ruumipiirangutega.
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Sele 1. Mdddetava detaili tddjoonis. Punasega on tahistatud kontrollitavad mddtmed
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Sele 2. Kontrollitavad méotmed 3D-mudelil

Jset punkte d25 astme otsa peal kogu ulatuses (sinine)
(Dsetti punkte d25 astme keskosas ja tagumises osas ca 220;-{/,
kraadi kaareluatuses (roheline)

@lks punkt malema astme otsa peal
(orantid)
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ket reas (ihel joonel paiknevaid punkte (punane)
(5)2 setti d6 avades kogu ulatuses (360°)
paiknevad punktid (lilla)

Sele 3. Mdotestrateegia, mis dikteerib rakise ehituse (tugipunktide ja kinnituselementide
asukohad)



PLC

CMM

Detailide
hoidik/transport alus

Ka ppI—

Sele 4. Mooduli komponentide orienteeruv paigutus



