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In der Uhrenindustrie ist die Zufuhrung (Vereinzelung und Ausrichtung) von Werkstlicken aus Schuttgut ein

notwendiger Prozess, um Montageoperationen automatisieren zu kdnnen. Aus diesem Grund setzt sich die

Firma ETA SA Manufacture Horlogére Suisse mit neuen Zuflhrungsmethoden auseinander, welche eine

hohe Flexibilitdt gewahrleisten. Somit kdnnen verschiedene Produkte mit einer einzigen Anlage zugefthrt

werden.

Ausgangslage

Die Firma ETA SA setzt heute be-
reits verschiedenste automatisierte
Methoden ein, um ihre Uhrwerke
zu fertigen und zu montieren. Diese
Arbeit befasst sich mit der L&-
sungsfindung, um zwei Kompo-
nenten zuflhren zu kdnnen, welche
dann mit einer Zylinderschraube
fixiert werden mussen. Die Werk-
stlicke mussen mit einer bestimm-
ten Toleranz zueinander positio-
niert werden. Das zylindrische
WerkstUck ist ausserdem asymme-
trisch und muss deshalb mit der
korrekten Ausrichtung positioniert
werden. Diese Operation wird ak-
tuell noch manuell durchgefihrt.
Das Arbeiten mit solch kleinen
Werkstucken erfordert jedoch sehr
viel Ubung, handwerkliches Ge-
schick und Zeit. Der Prozess ist

dann zusatzlich von Menschen ab-
hangig, was zu Qualitatsschwan-
kungen fuhren kann.

Ziel der Arbeit

Das Ziel dieser Arbeit ist das Eva-
luieren und Testen neuer Zuflih-
rungsmethoden, welche in der
Lage sind, die entsprechenden
Werkstlcke flr die verschiedenen
Kaliber zuzuflihren. Dabei wird
besonders darauf geachtet, eine
grosse Flexibilitat erreichen zu kon-
nen, um kurze Produktwechselzy-
klen gewahrleisten zu kdénnen. Fur
die ZufUhrung der zylindrischen
Werkstlcke sollen Versuche mit
einem Deltaroboter und einem Vi-
sionsystem durchgefuhrt werden.
Um die Prozesssicherheit der
Schrauboperation garantieren zu
koénnen, soll eine Versuchsstation

Versuchsstation mit Deltaroboter und Visionsystem um die zylindrischen
Werkstiicke zuzufiihren

aufgebaut werden, mit welcher die
entsprechenden Zylinderschrau-
ben mit dem ausgewahlten Elekt-
roschrauber verschraubt werden
sollen. Fur diese Versuche werden
alle ndtigen Werkzeuge und Auf-
nahmen entwickelt und hergestellt.
Die einzelnen Stationen sollen zu
einem spateren Zeitpunkt in eine
automatische Anlage integriert
werden kénnen.

Umsetzung

Nach der Evaluation eines geeig-
neten Deltaroboters mit einem ent-
sprechendem Zufuhrungssystem
wurde eine Visionerkennung pro-
grammiert, um die zylindrischen
Werkstlcke auf dem Entnahmebe-
reich des Deltaroboters detektie-
ren zu kdnnen. Dies wurde fur die
Werkstticke von zwei verschieden
Kalibern durchgefuihrt. Danach
wurde noch ein Pick&Place Vor-
gang fur den Deltaroboter pro-
grammiert, um eine Aussage Uber
die Zykluszeit machen zu kénnen,
welche mit dieser Zufuhrungsme-
thode erreicht werden kann. Um
eine Aussage Uber die Prozesssi-
cherheit der Schrauboperation
machen zu kdnnen, wurde eine
Testreihe mit den entsprechenden
Zylinderschrauben und den ausge-
wahlten Elektroschrauber erstellt.
Anhand der erreichten Resultate
kann eine Empfehlung zur Verwen-
dung der entsprechenden Produk-
te und der Machbarkeit dieses
Konzepts abgegeben werden.
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