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Bevezetés

» A gyadrtott termék bemutatdsa
» Hogyan készule
» Mire hasznalhato?
» Mi a ragasztas szerepe a gyartdas sorane

» A ragasztasi feladat rovid bemutatdsa és a felhasznalanc
eszkdzokkel szembeni elvardsok

» | chefseéges megolddsi modok
» A megvaldsitas elemzése



B A gydrfott termék bemutatdsa l.

» A termék: szemlencse implantatum
» |OL — Intra Occular Lens
» Felhasznaldsa:

» Betegségek ,kezelésére”
w»Sz0rkehdlyog

»SzemtengelyferdUlés - Asztigmatizmus




Gyartasi folyamat

» Alapanyag: Specidlis szilikon korongok—
» Gyartasanak [épései

= Ragasztds Szemlencse mindk:

) felét kUlon-kUlon
» Hordozokra

» Biokompatibilis ragasztd
» Esztergdldas

»4+] fokozatban
» Mosdas
» Szaritas e

» PolirozAs
» Mards




A ragasztassal szembeni elvardasok

» Tobblépéses esztergalds — Pontos felragasztds
» Fgyenletes lencsevastagsdg — Azonos ragaszitovastagsa

» A lencse és a hordozod sikja maximum 0,05°-ban terhet el




Lehetseges hajtdasi moédok

» Kész robot vasarldsa
»Scara
» Delta

» Sajat robot épitése




Lehetseges hajtdasi moédok
Készen kaphato robotok

» Omron Scara robot
= Robusztus kialakitasu
» Nem megfeleld ismétlési pontossag (+-0,028 mm)
» Nehézkes programozds
» Korlatozott folyamatiranyitasi €s

kommunikacios képesség
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Lehetseges hajtdasi moédok
Készen kaphato robotok

®» Omron delta robof
» Kivalo folyamatiranyitd kepességek
= Omron NJ robotics vezérld
»Egyéni szervo erdsitdk minden tengelyhez
» A robot a tetején kerUl rogzitésre
®» Fizikai méretei miatt nem férne el

» Nem megfeleld ismétlési pontossag (+- 0,3mm)




D Egyedi robot épitése

» Hagyomanyos forgd szervok
®» | inedris szervok
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Egyedi robot épitése
Forgd szervohajtasok segitségével

» Olcsdbbak
» Atalakitds végett csdkkend hatdsfok, foghézag hatdsa

» A megfeleld isméetlési pontossag elérésehez specidlis
eszkdzok szUkségesek

Operating pitch circles

~ \\\(\\\Qm _‘ \\

Backlash
(transverse operation)
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Egyedi robot épitése
Linedris szervohajtdsok segitsegével

» Kozvetlen haladd mozgdst dllitanak eld

» Fncoder pontos pozicid adatot mér, a mechanika nen
torzit

» Pontosablbak
» Dragdabbak



alt hajtasok |.
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D Felhaszndlt hajtdsok Il.

» Ket linedris szervohajtas
» Robot X (1,5kW) ésY (0,75kW) linedris hajtasok
» |[smétlési pontossaguk 0,00Tmm
» Jelado felbontdsa 50 nanométer
» Uvegléces kddadd




Felhaszndlt hajtasok I

» Négy hagyomdanyos forgd szervo motor
» Kottyands mentes hajtomu
» Golyosorsd (A robot Z tengelyén és a kamerdt mozgatd tengelye
» Minden forgdtengely T00W-os kivéve a forgdasztalt
= |nkrementdlis jeladé
» 20bites felbontdas (1 048 576 impulzus / fordulat)
»Home keresés szukseges
» Abszolut jeladd
w» |7 bites felbontdas (131 072 impulzus / fordulat)

»Nem szUkseges home keresés




Felhasznalt vezérlestechnikai eszkozok

» Omron NJ egyetemes gépvezérld
» A folyamatiranyitds €s a hajtdsok vezérlése
» FtherCAT busz
» Omron NS érintdképernyds termindl
» Ffhernet/IP
» Ember és gép kdzbtti kapcesolat
» A gép termindlrdl szabadon paraméterezhetd
»Robotmozgdsok
»Poziciok
»Tdlcaméretek




Felhasznalt vezérlestechnikai eszkozok

» Omron NX EtherCAT buszos terepi IO rendszer
» Olcsobb
» Gyorsabb
» Omron ZS-HLDC precizios 1ézeres tavolsagmeéero
» A befogott kalotta magassagat méri
» RS232C
» Omron FH kamerds képfeldolgozo rendszer

» A lencse helyét méri a lencsetarton
» FfherCAT




A megvalositas elemzése |.

» Az elkészUlt robot ismétlési pontossaga 0,001414 mm
» Csak az X és Y tengelyeket figyelembe véve
» Csak ezek okozhatnak decentricitasi hibat
» A megadott maximum csupdn 7,07%-a

» A gyartott lencséken gyakorlatilag mérhetetlen
cilinderes hiba

» JOoval kevesebb selejt
» Gepiragasztas

» | encsék egyforma erovel kerUlnek ragasztasra



D A megvaldsitds elemzése |l.

» Automata Uzem

» Nem igényel dllandd kezeldi jelenlétet
» Hatalmas kapacitds ndvekedés

» 74 lencse ragasztasa korlbelll 5 perc
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Ismétlési pontossag
300mm elmozdulds és 0,01mm-es méeroora




KOszonom a figyelmet!




