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Progettazione meccanica:
dalla scelta dei componenti di base alla
realizzazione del sistema cartesiano completo

Andrea Piatti
Sl Bosch Rexroth S.p.A.
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Meccatronica
*  Livello di
performance
Molto
elevato
CNC Control
Elevato
Sistemi di Pick & Place Motion Control high-end
Assi ausiliari di macchine
Avanzamenti passo-passo
Medio . )
Climatizzazione Motion Control
Riscaldamento
Ventilazione
Pompe Motor Control
| >
. . . Lavorazione
Movimentazione basek Automazione b Contesto
applicativo
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Meccatronica
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Sistemi Lineari Meccatronici




o4
. . " éUT’gMAZIONE

Costruzione dei Sistemi Meccatronici

Sistema di guida Sistema di Struttura ed accessori Motori ed Sistema Lineare
azionamento azionamenti
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Come si progetta
un Sistema Meccatronico




>Ambiente operativo

> Temperatura

>Umidita

>Presenza di contaminanti

>Presenza di sporcizia

>Caratteristiche del
materiale lavorato

k-.

>Precisione di posizionamento

>Precisione della corsa
>Rigidezza
>Necessita di sincronizzazione
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| parametri di progettazione

»Corsa

»Spazi di lavoro
»Spazi d’installazione
»Ostacoli

»Masse trasportate

»Forze

»Momenti

»Carichi extra

»Durata a fatica dei componenti

>Velocita

»Accelerazione

>Tempo ciclo

»Dolcezza di funzionamento
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| Flusso di lavoro

Processo tipico

Studio di fattibilita Il Progettazione l} |] Progetto finale IJ

Processo reale

[
Trattativa /'Offerta definitva 2
— /4 l

Possibile ordine

Possibile ordine
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Progettazione di un Sistema Meccatronico

Scelta della
geometria
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Progettazione di un Sistema Meccatronico
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Scelta della
geometria
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Scelta dei £ :
componenti
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Industria farmaceutica ed assemblaggio
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Incartonatrice panetti di burro

« Azionamento a cinghia
* Monorotaia
» Motori brushless
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Movimentazione cassette di frutta

» Azionamento a cinghia e pneumatico
* Birotaia
* Motori brushless
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COMPOUTTRS
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L Avvitatura e movimentazione testate

» Azionamento a vite e cinghia
* Monorotaia e birotaia
» Motori brushless
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Centro di lavoro per pastiglie freno

« Azionamento a vite !
* Birotaia

* Struttura massiccia e precisa
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Macchina riempitrice tubi di silicone

« Azionamento con motore lineare
* Monorotaia
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Magazzino vestiario per ospedale

\ S

- Azionamento a cinghia--
* Monorotaia
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»>Ambi operativo
> Temperatura

>Prese di
nti

>Prese di sporcizia

>Cara tiche del

lavorato

> Precis di posizionamento
» Precis della corsa

> Neces di sincronizzazione
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» Corsa

> Spazi di lavoro

> Spazi d’installazione
> Ostacoli

» Masse trasportate

» Forze

» Momenti

> Carichi extra

> Durata a fatica dei componenti

> Velocita

> Accelerazione

> Tempo ciclo

> Dolcezza di funzionamento
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Progettazione di un Sistema Meccatronlco

®
Analisi
dell'applicazione
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Dimensi Scelta della
eve geometria
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Esempi di geometrie

B 1
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Scelta della geometria

Mini Slide MSC Compact Module CKx Compact Module CKx

>

* Compact Module CKx

Linear Module MKx
Compact Module

CKx (2X-Y)
S~
)
=112 2114 2116
Bridge Module BKK Compact Module CKx Feed Module VKK
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Scelta dei sistemi di collegamento
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®
»Corsa
»Spazi di lavoro
»Spazi d’installazione
»Ostacoli
>Ambi » Masse trasportate
>Temp &t v _ > Forze
>Umidi L3 Handling > Momenti
»>Prese i ] : 7 Yol ' > Carichi extra

> Durata a fatica dei componenti

>Prese di sporcizia
»Cara tiche del
lavorato

>Preci i ' > Velocita
: O S > Accelerazione
> Tempo ciclo
> Dolcezza di funzionamento




e = R ¥, |AMIE
P . A | AUTOMAZIONE

Progettazione di un Sistema Meccatronico

®
Analisi
dell'applicazione
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Dimensionamento >~ - Scelta della
e verifica geometria
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Scelta dei componenti meccanici

Movimenti precisi
A

&

Assemblaggio,
manipolazione

A

Lavorazione
meccanica

Pick & place
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Bosch Group

Max. perm. scceleration L — -1.553 mvs? — Drive chain - components
LinSize Max. velocty Y emae 1875 mis —JE 1-1Linear System CKR-200-NN-1 -
Max. permissibie drive torque. M. 11.27 Nm 1.pLinear System, motor o 500 NN-1
P AN Ineria ratio T 1.095 lef =
~ Drive chan o ' Connecting shaft ZAE 150
Configuration Ealculsed ovesis ;mc 0.9: 5 3 Planetary gearbox  LP120S-MF1-10
o Effective forque ot 0.00 Nm Motor MSK076C-0450-NN- -
Average speed LN 0 1/min
Peak regenerative power Py 0w
Continuous regenerative power Pap 0w
Safety factor of brake S, - Calcuiate | Details I Data takeover I
Input Component Arrangement
Heip |
Payload | 270000 kg Masses
Axis orientation | Energy chain I kg
Moved part [ Carriage m Umr axs kg
Instakation posttion l Vertical B Corringe 86 %
Angle of incination | 90
Coun fance - tored l N Total mass to be moved l 2786 kg
Counterbalance - mass | kg
Friction force | N
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»Corsa

»Spazi di lavoro
»Spazi d’installazione
»Ostacoli

operativo »Masse trasportate

»Forze

»>Momenti

>Carichi extra

>Durata a fatica dei
componenti

di sporcizia
tiche del
lavorato

>Velocita

>Accelerazione

> Tempo ciclo

>Dolcezza di funzionamento
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Grazie

Andrea Piatti
Bosch Rexroth S.p.A.



