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1. Feladat leirasa

A feladat részletes leirdsa, példaul a megvaldsitandé anyagaramlas pontos leirasa.

A munkafolyamat f6 lépései:

1.
2.
3.

Lépés
Lépés
Lépés...stb

Egyéb informaciok a munkafolyamatot illetéen

A celldanak minden tekintetben meg kell felelnie az érvényben |évé munkavédelmi és

biztonsagtechniaki jogszabalyoknak/elGirasoknak.

Gépidok és elvart teljesitmény

GEP Ciklusid6/db [sec]
Miivelet 1 _
Miivelet 2

M(szakonként az elvart teljesitmény: minimum _ db.

Tovabbi informdciok:

1. A cella berendezéseinek késziilékezését a kivitelez6 meg kell vizsgdlja, és ha sziikséges

olyanra kell alakitsa ami mind robotos mind operdtoros lizemre egyardnt alkalmas,
dtszerelés és datdllitds nélkiil.

. Ideiglenes tdrolé pufferek sziikségességét a kivitelez6 meg kell vizsgdlia. Cél a

munkafolyamat optimalizdldsa és a darabcserék idejének réviditése a kivant ciklusidé
biztositdsa érdekében.

A feladat része, hogy a kivitelezé megvizsgdlja a rendelkezésre dllo berendezéseket, majd
kiépiti a megfeleld jelkommunikdciot hardveresen és szoftveresen. Példa egy egyszerii
robot interfész kialakitdsra: egy adott berendezés bizonyos kimeneti jeleit relésen
“lemdsolva" tovabbitani a robotcella vezérlé irdnydba, illetve a robotcella vezérl6tél
érkezd 10 jeleket relésen rdcsatlakozva beadni az adott berendezés bemeneteire.

A feladat része tovdbbad a celldhoz kapcsolddd berendezések biztonsdgi aramkérbe vald
bekétése. Biztonsdgi jeleket csak biztonsdgi tanusitvdnnyal rendelkezé eszkézékén
keresztiil lehet felhaszndlni.

A robot és a cellavezérlés optimdlis programjanak kidolgozdsa része a feladatnak.
Véglegesitésiik a kivitelezé dltal bemutatott tervek utdn, kéz6s megegyezés alapjdn
torténhet.

A gépészeti, elektromos és biztonsdgi elképzeléseket/terveket valamint vezérlési
logikdkat el6zetesen egyeztetni kell a Linamar illetékeseivel koncepciondlis tervzs(riken.



Ez utdn és ezek alapjan indulhat a részegységek részletes megtervezése, majd a
kidolgozott tervek ismertetése ujabb tervzs(irin. Ezen tervek jovahagydsa/vagy kijavitdsa
utdn elfogadott a részegységek és cella kivitelezése.

. Elvdrds, hogy a kivitelez6 biztositsa, hogy az dtadott robotcella megfelel6en és
hibamentesen fog (izemelni, és valamennyi celléban érintett berendezés oly modon lesz
kialakitva és dtalakitva, hogy azok ne okozhassanak selejtes munkadarab képzbdést.

. Elvdrds, hogy az dtadott robotcella legaldbb 3 honapos lizemideje alatt felmeriilé
valamennyi nem megfelelGsség/tervezési hiba a projekt keretén beliil kijavitdsra kertiljon.



2. Feladat megjelolése tételenként

Feladat

Megvalositas
sziikségessége

Igen | Nem

Megjegyzés

Rendszer mechanikus tervezése és
kivitelezése

Erintett berendezések és
készllékezéslknek robottal és operatorral
kompatibilisre alakitdsa (tervezés,
kivitelezés)

Cellavezérl6 rendszer elektromos
tervezése és kivitelezése (PLC, HMI,
érzékel6k, vezérl6 elemek, stb.)

Biztonsagi aramkor tervezése és
kivitelezése (ajtoretesz, vészstop aramkor)

Biztonsagi kerités kialakitasa

A celldhoz kapcsolddd berendezések
bekotése a cella vezérlGrendszerébe
(biztonsagi aramkorok, kommunikacios
BUS, 10 jelek, berendezések galvanikus
levélasztasa)

Rendszer vezérl6logikajanak megtervezése
és kivitelezése (PLC, HMI programozas)

Csepegtetd allas(ok) tervezése és kiépitése

9.

Munkadarab behordo palya kiépitése

10. H(t6 -tovabbito palya kiépitése




Megvalésitds

Feladat sziikségessége Megjegyzés
Igen | Nem
11. Mdb el6készités a gépekhez,
berendezésekhez
12. Munkadarab fordité kiépitése

13.

Jel6l6 allomas kiépitése

14.

Jelolés ellen6rz6 berendezések kiépitése

15.

Mérdallomasok kiépitése

16.

Elkésziilt, "JO" termék kihordd palya
kiépitése

17.

Nem megfeleld, "SELEJT" termék kihordd
palya kiépitése

18.

Egyéb kihorddpalya kiépitése

19.

Robot beszerzése

20.

Robot felszerszamozdsa (robot allvany,
megfogdk, érzékel6 rendszer, pneumatika
kialakitasa)

21.

Robotinterfész jelek kialakitasa (kapcsolat a
cella berendezéseivel)

22.

Robot és a celldhoz szilikséges egyéb
eszkozok programozasa és beallitasa

23.

Gyartas nyomonkovetés rendszerbe
integralas

24.

Dokumentaciok elkészitése (Gépkonyv,
hasznalati utasitas, karbantartasi terv,
poétalkatrész lista) a 16/2008 (VI11.30) NFGM
rendelet-8 melléklet szerint

25.

Mszaki dokumentacidk megosztasa
elektronikus formaban (projekt és CAD
fajlok, elektromos tervek, PLC-, HMI-, Robot
programok stb.)

26.

Az operatoros Uzemmadd lehetségét (robot
nélkuli Gzem) biztositania kell a cellanak!

27.

A kezel6 termindlon sziikséges minimalis
informacidk




3. Egyéb informacio

Elvart ciklusido ; ;
Munkadarab tipusok szama:
(masodperc/db) : P 1

Termelés 3 A munkadarab(ok)

mUszakrendje: rajzszama:
Fizetési litemezés: Fizetési hatarido:
XX. nap az atvételtdl
Szallitasi hatarids: Megrendeléstdl szamitott Iegfeljebb xX hét

Figyelem!

Fizetési informdciok helye.

Figyelem!

1. Acella kialakitasanal figyelembe kell venni a gépek karbantartdsahoz sziikséges helyigényeket
2. Atervzsirihez a kovetkez6 dokumentdcidk megléte sziikséges, amelyeket a tervzs(iri id6pont;s
el6tt 3 nappal el kell kiildeni:
i. 3D-s model a cellardl/részegységekrdl
ii. Elektromos kapcsolasi rajz (kiilonds tekintettel a biztonsagi aramkorokre)
iii. A cella vezérlési és mikodési elvének leirasa,
kilén a robotos és kulon a kézi/operatoros lizemeltetésre
iv. Alkalmazott biztonsagi rendszer miikddésének ismertetése
3. Munkavédelmi el6irasok ismertetése
4. Preferalt gyartdék: Festo, Schunk, Omron, Keyence

A berendezést/cellat a hatalyos jogszabalyoknak megfelelen és CE jel6léssel kérjiik szallitani.

A projekt kivitelezésénél figyelmen kell tartani a munkavédelmi és biztonsagi el6irasokat a: 16/2008 NFGM (VI11.30) ;10/2016
(IV.5) NGM rendelet; MSZEN ISO 13849-1:2008; MSZEN 60204-1:2010; MSZEN 1SO 13850:2008;MSZEN 61810-3:20015;
MSZEN 1SO 12100:2011; MSZEN ISO 13857:2008, MSZEN 574:1996 + A1:2008; MSZEN ISO 10218-1:2011; MSZEN 12417:2001
+ A2:2009; MSZEN 1SO 23215:2015;MSZ 2364-460:2002; MSZ HD 60364-4-43:2010, MSZ HD 60364-5-534:2009; MSZEN
60445:2011; MSZ HD 60364-5-52:2011; MSz 2364-523:2002, MSZ 14550-4:1979; MSZ 14550-5:1984; MSZ 2064-2:1998; MSZ
146-6/2M:2003; MSZEN 50334:2001; MSZ IEC 617-1:1993 szabvany és MEBU-07 (Linamar) eljaras szerint.




4. Munkadarab

Rajzszam - Megnevezés (tomege: _kg)

Alkatrész

axonometrikus
modell

Alkatresz fobb
mereteirol rajz




5. Layout

Elvégzendo feladat:
- gépek/részegységek elrendezésével kapcsolatos optimalizalasi javaslat
- szlikséges részegységek helyeinek meghatarozasa (pufferek, lefavatok, be/kihordd
palya, stb.)
- robot és részegységei helyének meghatarozasa (robot vezérl6 szekrény, cella vezérlé
szekrény, kezel6i terminal, stb.)

2D layout

1.abra: LAYOUT Részlet

A robot rendszer kiépitéséhez sziikséges végleges kialakitasi javaslatot a
kivitelez6t6l varjuk. A layout optimalizalasakor figyelembe kell venni a cella
berendezéseinek egyéni adottsagat (vezérl6szekrények ajtajai, szerelényilasok helyei),
tovabba a karbantartdsokhoz és gépbeallitdsokhoz sziikséges teriileti igényeket, tovabba
azt hogy operatoros Gizem esetén a megfeleld terileti igények mellett lehessen dolgozni.




