Palettazo ipari robot programozasa és tavfeliigyeleti rendszerének tervezése
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A szakdolgozat sordn egy az ipari viszonylatban felmeriil6 anyagmozgatasi problémat
oldottam meg egy palettazd ipari robot felhaszndlasaval. A folyamat lefutdsanak
meghatdrozasa utdn elkészitettem a robot programot a mivelet végrehajtdsara. A
mozgatandd munkadarabok méretei alapjan megterveztem a palettat, amelyre a robot at
fogja helyezni ezeket a munkaciklus soran. A felmeril6é kdvetelményeket figyelembe véve
kivalasztottam a rendszer kiegészit6 elemeit, ideértve a szallitészalagot, a pneumatikat és a
szenzorokat. A munkadarabok a robot munkaterébe valé széllitasara egy hajtas nélkili gérgss
szdallitészalagot alkalmaztam. A munkadarabok a szdllitészalagon vald irdnyitasara
pneumatikus munkahengerekbdl allé zsilip rendszert hoztam létre. A munkadarabok és a
paletta ellen6rzésére kapacitiv szenzorokat épitettem be. A munkadarabok megfogdsara
megterveztem egy vakuum megfogd rendszert, amelynek része a vakuumkorong,
vakuumgenerator és az altalam tervezett tartd szerkezet. A rendszer elemeinek m(ikodésének
Osszehangoldsara egy PLC-t alkalmaztam, amelyben programokat hoztam létre a bejové jelek
kezelésére, az operatorral valé kommunikaciéra, valamint a hibakeresésre. A palettazé
folyamat pillanatnyi allapotanak nyomon kovetésére létrehoztam egy tavfelligyeleti
weboldalt. Az elérheté informacidk mennyiségét felhasznaldi profilokhoz kotottem,
amelyeket egy bejelentkez6 oldalon keresztiil lehet elérni. Elvégeztem a felhasznalt elemek
alapjan a gazdasagi szamitast. Tovabblépési lehetGségként felvdzoltam a folyamat teljes

automatizalasanak lehet&ségét.



