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OSSZEFOGLALAS

A PMT Szerszamgép Kereskedelmi és Szerviz
Kft. iizleti tevékenysége soran élhajlitd gépek
és élhajlit6 szerszamok kereskedelmét is
végzi. Tapasztalataink szerint az
automatizalt élhajlité gépek, élhajlito cellak
utani igény folyamatosan novekszik, aminek
els6dleges oka munkaer6hiany, de egyre
fontosabb tényez0 a termelékenység és a
hatékonysag novelése is. Ezzel 6sszhangban
az elmult években novekvd szamu
megkeresést kapunk kis és kozépvallalatok
részérdl. A jelenleg elérhet6 automata
rendszerek azonban a nagy volumend
gyartas kiszolgalasat célozzak, automatizalt
élhajlit6 cellakat csak a prémium
kategoridban talalunk, amelyek kis és
kozépvallalatok szamdara nem nagyon
fizethet6k meg.

Téarsasagunk stratégiai célkitlizése sajat, a
KKV szektor igényeinek megfelel
automatizalt gépek fejlesztése és sajat
fejlesztési berendezésekbdl allé
termékportfolié kialakitasa. Jelen projekt
soran célunk egy kis és kozépvallalatok
igényeire szabott automatizalt élhajlité cella
kifejlesztése, amely a kézi technoldgiaval
végzett élhajlitds teljes vagy részleges
kivaltasat teszi lehetévé. A berendezéssel az
alkatrész  kezelést (alkatrész felvétel,
pozicionalas, vastagsag mérés, hajlitasi
lépések elvégzése, forgatas, atfogas, alkatrész
lerakas) és az élhajlité szerszam cserét kell
megvalositani. Ezzel nagyszamu operatori
feladatot valtunk ki.
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ABSTRACT

In the course of its business activities, PMT
Machine Trading and Servicing Ltd. also is
dealing with press brake and press brake
tools trade. In our experience, the demand for
automated press brake machines and press
brake cells is constantly increasing, which is
primarily due to labor shortages, but also to
increasing productivity and efficiency. In line
with this, we are receiving an increasing
number of inquiries from small and medium-
sized enterprises in recent years. However,
the automation systems currently available
are designed to serve high-volume
manufacturing, with automated press brake
cells found only in the premium category,
which are not very affordable for small and
medium-sized businesses.

The strategic goal of our company is to
develop our own automated machines that
meet the needs of the SME sector and to
create a product portfolio of self-developed
equipment. In the present project, our goal is
to develop an automated press brake cell
customized to the needs of small and
medium-sized companies, which allows the
complete or partial replacement of the
bending with manual technology. The
equipment is used for part handling (part
pick-up, positioning, thickness measurement,
bending steps, rotation, gripping, part
unloading) and the changing of the press
brake tools. This triggers a large number of
operator tasks.
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BEVEZETES

A célkitlizések meghatarozasahoz fontos
megjegyezni, hogy a kis és kozépvallalatok
nem minden esetben igényelnek automata
berendezést. Nagy szamban teljesitenek kis
volumenli megrendeléseket is, amelyek
esetén tovabbra is gazdasagosabb a manualis
munkavégzés, a kapcsoldodé folyamatok
automatizaldsa nem minden megrendelés
esetén indokolt. Tovabbi szempont, hogy
vannak olyan alkatrészek, melyeknél a
kialakitas miatt a teljes hajlitasi folyamat nem
végezhet6 el automatizaltan, csak
manudlisan. A berendezést ezért ugy kell
kialakitanunk, hogy manudlisan végzett
élhajlitasra is alkalmas legyen. A berendezés
igy négyféle lizemre képes: (1) Automata
tizemmodban az alkatrész kezelést (alkatrész
felvétel, pozicionalds, vastagsag mérés,
hajlitasi lépések elvégzése, forgatas, alkatrész
lerakds) és az élhajlitd szerszam cserét
kezel6i  beavatkozas  nélkil  teljesen
automatikusan végzi. Ebben az esetben
emberi kozremiikédést csak a cella
kiszolgalasa igényel, amely az alapanyag
megfelel6 pozicibba helyezését és a
késztermék elszallitasat foglalja magaba. (2)
Manualis lizemben az alkatrész kezelést és az
élhajlit6 szerszam cserét is operator végzi. (3)
Csak az alkatrész kezelést végzi automata
tizemmoaddben, a szerszamok cseréje tovabbra
is manudlis. (4) Csak a szerszamcserét végzi
automatikusan a robot, az alkatrész kezelés
manudlisan torténik. Célkitlizéseink szerint a
manualis és automata munkavégzés kozotti
atallasi id6 10 masodperc, ezalatt az élhajlito
cellat manualisr6l  automatara, vagy
automatar6l manudlis kezeléslire kell
tudnunk allitani.

KOVETELMENYEK

A berendezéssel szemben tdmasztott tovabbi
célkitiizéstink az univerzalis kialakitas. A
berendezésnek kezelni kell a szélesebb
korben alkalmazott élhajlité szerszamokat,
igy a WILA és US (Unié Standard - Amada-
Promecam) szabvanyokba tartozé
szerszamokat, az LVD és a Bystronic tipusait
és a kisebb aranyban gyartott, vagy egyedi
szerszamokat is. A berendezésnek képesnek
kell lennie mindkét szabvanyba tartoz6 és
egyedi szerszamok automata cseréjére a vevo

vonatkoztatva), a  szerszdmmegfogasra
rendelkezésre 4all6 id6 2 madsodperc.
Szerszamcsere soran az élhajlité szerszamot
az élhajlité gép szerszam rogzit6jében és a
szerszam tarban 0,2 mm-es pontosaggal
szliikséges elhelyezni, a szerszdm mozgatas
elvart pontossaga 0,2 mm. A szerszam
mozgatas pontossidga meghatarozo, mivel
tobb élhajlité szerszam behelyezése esetén
nem lehet a szerszamegységek kozott nagy
hézag és 6ssze sem litkdzhetnek a berakaskor
(a szerszamok iitkoztetett pozicionalasa nem
megengedett).

A Dberendezéssel szemben tamasztott
célkitlizéseink a kovetkez6képpen

foglalhatdk 6ssze:

e Alkalmasnak kell lennie manualis és
automatikus  lGzem modra, 10
masodperces atallitasi id6 mellett.

e Automata lizem esetén az alkatrész
kezelést (alkatrész felvétel,
pozicionalas, vastagsag mérés,
hajlitasi 1épések elvégzése, forgatas,
atfogas, alkatrész lerakads) és az
élhajlitd szerszam cserét Kkezel6i
beavatkozas nélkiil automatikusan kell
végeznie.

e Manualis iizemmodban az alkatrész
kezelést és az élhajlit6 szerszam cserét
is az operator végzi.

e Alkalmasnak Kkell lennie kiillonb6z6
tipusu élhajlito szerszamok
hasznalatara és cseréjére
(természetesen egy gépen csak egy
tipus). Célunk, hogy a szerszamok
egyszerlien és gyorsan megfoghatodk,
cserélhetdk legyenek, a szerszamcsere
idejének 10 masodpercnek kell lennie
egy szerszamegységre vonatkoztatva.
Az alkalmazhaté szerszam
szabvanyok: WILA, US  (Uni6
Standard), LVD, Bystronic, valamint
kisszérias és egyedi szerszamok.

e A szerszammozgatas pontossaga 0,2
mm.

e Az automata kialakitds a celldban
alkalmazott élhajlit6 gép gyari méretét

(teriilet foglalast) jelent6sen,
tobbszorosére nem novelheti,

maximum 70%-os aranyban.

valasztasa  szerint. A  szerszamcserét
automatikusan 10 masodperc alatt sziikséges
végrehajtani (egy szerszamegységre
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HATASA

A fejlesztésnek nemzetgazdasagi szinten is
jelenkez6 hatasa lehet, mivel hozzajarulhat az
érintett felhasznaléi kor (KKV-k) esetén az
automatizacié gyorsabb , bevezetéséhez,
megvaldsitasahoz. A projekt soran keletkez6
eredmények  nemzetkozi szinten is
Ujdonsagnak tekinthet6k. A projekt egy
nemzetkozi szabadalommal és a Szellemi
Tulajdon Nemzeti Hivatal altal kiallitott K+F

minésitéssel rendelkezik, azonositészam
KF2100018.
A fejlesztés eredménye versenyképes

feltételeket tud biztositani az élhajlitast végzo6
kis és kozépvallalatok szamdara mind a hazai,
mind az eurdpai piacon. Olyan
munkafolyamatok automatizaldsara nyilik
lehet6ségilik, amelyet jelenleg megfelel6
berendezés hidnyaban manudlisan végeznek,

hiszen a jelenleg elérhetd6 automata
rendszerek a nagyvolumen{i  gyartas

kiszolgalasat célozzak, gazdasagtalanok a
kisebb vallalkozasok szamara. Az
automatizalt élhajlité celldkat csak a
prémium kategoéridban talalunk, amelyek kis-
és kozépvallalatok szamara nem
megfizethet  4aruak és az  altaluk
nagyszamban alkalmazott US szerszam
rendszereket sem képesek kezelni.

A létrejové miiszaki-tudomanyos
eredmények uUtmutatast adhatnak a kis és
kozépvallalatok szdmara az automatizacié és
az  élhajlitds  miveleteinek  hatékony
megszervezéséhez. A projekt eredménye igy
hozzajarul a KKV szektor innovacids
képességének 0sztonzéséhez. Az automatizalt
gépek alkalmazdsaval a KKV szektor

hozzaadott értéket el6allitdé képessége is
novekszik, és vonzobb beszallitéi bazist is

jelenthet a nemzetkdzi nagyvallalatok
szamara.
MEGVALOSITAS

A projekt eredményeként fejlesztett élhajlito

cella a kovetkez6 elemekbdl all:

e Elhajlité berendezés (egyedi tervezésii
robotos cserélésre alkalmas szerszam
rogzité rendszerrel kiegészitve, robot
parkold hellyel ellatva)

e Robotkar a termék mozgatiasara és a
szerszam cseréjére

e Automatizalt szerszam cserélé rendszer
(gripper/szerszammegfogo)
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Szerszamtar

Alkatrész pozicionalé és fordito
Aktiv lemezvastagsag mérd
Alapanyag tarold és pozicionald
Késztermék cstszda
Késztermék tarold rendszerek

A fejlesztés soran figyelmet forditunk arra,
hogy a cella modularis felépitést kapjon,
egyes elemei kiilon is telepithet6k legyenek.
Ez lehet6séget ad arra, hogy olyan KKV-k
esetén akik jelenleg is végeznek élhajlitasi
tevékenységet, elvégezziik a meglévl gépeik
automatizalast. A robotkar, az automatizalt
szerszamcserélé telepitésével, olyan
berendezéseket is automatizdlni tudunk,
amelyek jelenleg csak manualis miikédésre
képesek. Ezzel az automatizdlt gépek
teriiletén a kdrforgasos gazdasag felé tesziink
lépéseket. Az élhajlit6 gépek életciklusa
jelentésen novelhetd. Ezzel a projekt
hozzajarul a hulladék minimalizaladshoz, az
erOforras-felhasznalas  csokkentéshez, a
kornyezeti terhelés mérsékléséhez és a
gyartéberendezések életciklusanak
noveléséhez.

Arobotkar és az élhajlité berendezés a piacrél
keriil beszerzése, a tobbi részelem egyedileg

fejlesztett  konstrukcid. Az élhajlito
berendezést egyedi tervezésli, robotos
cserélésre alkalmas szerszam  rogzitd

rendszerrel latjuk el. A robotkart az élhajlité
gép els6 sikjdban, a gép aljan, a célra
kialakitott sinen helyezziik el. A robot a
hajlitogép el6tt, a sinen mozgathatd, ami
biztositja, hogy a robot egyszeriien elérje a
cella 0Osszes elemét, toviabbad a robot
egyszerlien a gép szélére - holttérbe
vezérelhet, igy manudlis munkavégzés
esetén az operatort nem akaddalyozza. A
berendezés ezaltal manualis és automata
izemre is alkalmas. A lemezalkatrészek
megfogasat az adott munkadarabnak
megfelel6 tapaddékorongos vagy csipeszes
(ujjas) megfogok, a szerszammegfogast sajat
tervezésli megfogd (gripper) biztositja. A
gripper/szerszammegfogd hajlitas sordn a
szerszamtarban keriil elhelyezésre.
Szerszamcsere esetén a robot a munkadarab
megfogdét a szerszamtarba helyezi és
grippert/szerszammegfogdt felveszi. Ugyan
ez az aljaras az alkatrész megfogok cseréje
esetén is.
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| Ariek

| ADVANCEFORM

A fejlesztés soran a jelentés kihivast az
automatizalt szerszam cserél6 rendszer
kialakitdsa jelentette. A berendezésnek
kezelni kell a széles korben elterjedt élhajlito
szerszamokat, igy a WILA és US (Unio
Standard) szabvanyokba tartozo
szerszamokat, az LVD, a Bystronic, valamint a
kisszérias és egyedi szerszamok is. A
problémat a szerszdmok automatizalt
megfogasa jelenti, tekintettel arra, hogy a
szerszamgyartok egyedi megoldasai miatt a
szerszamok kialakitasa (rogzitési rendszer,
forma, sulypont, lehetséges megfogasi pontok
stb.) nagyon eltérnek, ami miatt egy altalanos

megfogd  kialakitidsa jelentés  kihivast
jelentett. Az automatikus szerszamcsere

érdekében a szerszdmokat a sztenderd
kialakitadshoz = képest  kis  mértékben
moédositani  kell. Ez a moddositas, akar
meglévl szerszamon is, egy szerszamiizem
részérdl kis koltséggel elvégezhetd.

Kihivast jelentett a szerszamtar kialakitasa,
mert abban a szerszamokat (minden tipusara
alkalmazhatésan) megfeleléen régziteni kell,
hogy a pozici6juk stabil legyen, de a robot ki
tudja venni belble és vissza tudja azokat
helyezni megfelel6 pontossaggal.
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Jelenleg csak a WILA rendszerekhez
szerezhet6 be kereskedelmi forgalomban
kaphat6é robotos megfogd (gripper) tipizalt
egység. A vilagon az élhajlitogépek
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kétharmada viszont az US tipusi (Amada-
Promecam) tipusu szerszamrendszerrel
kertil forgalomba, azonban ezekhez automata
szerszamcserét biztosité robotos megoldas
nem elérhet6 jelenleg. A WILA rendszer
mellett csak egyedi megoldasokat talalunk,
azonban ezek az ipardg sajatossdgai miatt
nem megismerhetok, kereskedelmi
forgalomba oOnalléan nem Keriilnek, ami
jelent6s felhasznaloéi kort kizdr az automata
megoldasok alkalmazasabdl. Ezért
fejlesztettiik ki az wuniverzalis élhajlitd
szerszam megfogoénkat, melyre nemzetkozi
szabadalmunk van.

JELENLEGI HELYZET

Elkésziilt a robot feépitésre el6készitett 2 m-
e Vartek tipusu élhajlitogép.
Rendelkezésiinkre  allk egy 13 kg
terhelhet6ségii Mitsubishi robot. Készen van
a szerszdammmegfogd gripper prototipusa,
melynek az lresjarati vizsgalata (kb. 10 év
lizemnek megfefleld) befejez6dott.

Kialakitasra keriilt egy modell szerszamtar.
Jelenleg a robotos szerszamcsre beallitasai és
tesztelése folyik.

Tarsasagunk a jelen projektben foglalt
fejlesztési feladatok donté részét sajat
alkalmazottaival és sajat kapacitasain végzi
el. Ehhez sajat munkavallaléinkbdl 4llé
szakmai projektteamet alakitunk, amelyet a
projekt  fejlesztési-szakmai  feladatainak
irAnyitasat is végz6 vezet6 kutatd fogott
Ossze. A projektszervezet alkalmi jelleggel,
kifejezetten a projekt szerinti fejlesztés
lebonyolitasara kertilt felallitasra.
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