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RAMI YOKOTA BV - kvaliteet alates 1896
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* Hollandi pereettevote, asutatud 1896

« Spetsialiseerunud surudhutooriistadele alates 1960
« Kogemus surudhutalidega erinevates toostustes

* Fookus hooldusel ja klienditoel

* Kiire tarne Euroopa laost
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Rami Yokota portfolio
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Toostuslikud toodriistad Surudhuettevalmistus Lodkpadrunid ja -peitlid
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Esindatavad kaubamargid ja tooted

“’c RED « RED ROOSTER kaubamargi alla koondub suur valik erinevaid suruchutooriistu ja
(. ROOSTER  toostuslikke surudhutalisid

« YOKOTA on korge tapsusega koostamistooriistadega turul juba 1919 aastast alates

TOKU @D

TOKU on Jaapani suurim surudhutooriistade tootja

ACTION on maailma suurim I60kpadrunite jm —abivahendite valmistaja
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SPETSELEKTROODI AS & RAMI YOKOTA BV

QUALITY SERVICE SINCE 1896

SURUOHUTOORIISTAD




Lookmutrivotmed ja -kruvikeerajad
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Otslihvijad
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Nurk- ja taldlihvijad
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Noelpuhastid, haamrid ja neetijad
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Ja palju muud...
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SPETSELEKTROODI AS @ RAMI YOKOTA BV

QUALITY SERVICE SINCE 1896

RED ROOSTER
Suruohutalid




RED ROOSTER surudhutalid

100% tootsukkel » Vastupidav isegi raskeimates tingimustes,
o plahvatusohtlikes keskkondades
Toorohk 4 - 6,3 bar

Tapne ja sujuv kiiruse kontroll

* Mehaaniline ohutuslilitus, mootori ja piduri
ulekoormamine valistatud

» Standardlahendused kuni 50 t
» Kohandatud lahendused spetsiifilisteks toodeks

Optimaalne juhtimine, tapne positsioneerimine

Sademevaba surudhumootor
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RED ROOSTER erilahendused

Eriti madal liigendiga tali ja vanker

Kombineeritud 2 tonnine tali ja vanker
talapiduriga

Liikuv 10 tonnine tali topelt vankritega

Liigendatud trosstali

13 t trosstali ja vanker

Madal kdrgus ja pikendatud raam

SPETSELEKTROODI AS
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SPETSELEKTROODI AS & RAMI YOKOTA BV

QUALITY SERVICE SINCE 1896

KOOSTAMISTOORIISTAD




Impakt vs impulss

Lookmehhanism Impulssmehhanism _ Wdtorratation

\ . \ Meeting seal lines
1, v/, )
~ ~

Mainshaft & _
Liner 7

Haamer

Haamri tihvt

Liner case “ ) !
By-pass oil ~ "N P’ /
Relief valve “weig®

Véll (alasi)

Haamri raam
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Impakt vs impulss

Mehaaniline 100k
* reaktsioonijoud
* vibratsioon
* mura
« Keeruline kontrollida
* vaiksem tapsus
« teravad loogid
* kehv mooddetavus
* korratavus kannatab
* Vaiksem tookiirus
* Sobivus

e roostes poltide vabastamine
*  muud vahem tapsust ndudvad tood

Hudrauliline impulss
« olematu reaktsioonijoud
 madal vibratsioon
 vahem mura
Parem kontrollitavus
* suurem tapsus
* ,pehmed” impulsid
« mOooddetav
* hea korratavus
Suurem tookiirus
Sobivus
« tapsust ndbudvad liited

« tootaja ergonoomilisuse parandamine

SPETSELEKTROODI AS
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Impakt vs impulss

RRI-BIS5T shut-off impakt

M8 poldid

Vaandemoment 15-55 Nm
* 50 sammu

Mass 1,1 kg

Mootmed 195x290 mm

Vibratsioon 10,5 m/s?

Muratase 94 dB(A)

El. seadistatav valjalulitusmehhanism

Poorlemiskiirus 2400 rpm

Harjavaba mootor

Kahesammuline paastik

YZ-N90O impulss

* M8 (M10) poldid

« Vaandemoment 34-50 Nm
« Sujuv reguleerimine

* Mass 1,2 kg

« MOOtmed 164x242 mm

* Vibratsioon <2,5 m/s?

 Muratase 77,2 dB(A)

+ Valjalulitusmehhanismita

« Poorlemiskiirus 2000-4800 rpm

- Harjavaba mootor

« Kahesammuline paastik

SPETSELEKTROODI AS
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Liite kvaliteet vs lookmutrivoti

Lookmutrivoti

Impulssmutrivoti

Vaandemoment Nm

Aeg

—

Maksimaalse liitekvaliteedi
tagamiseks tuleks I0petada siin

Vaandemoment

Aeg —

Vaandemoment Nm

Aeg
= optimal —Without shut-off
with shut-off —(angle) nutrunner
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Impulss- vs pidevajamiga tooriist

@ Mutrivoti Impulssmutrivéti

Impulse tool

- 3

“@=Nutrunner Pidevajamiga
| Impulssmutrivati mutrivoti
’ T /
Z|
!
Time
Time saving
Ajasaast

~35%

—» Aeg
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Vaandemoment

Miks ei ole lihtsasti ja numbrilise vaandemomendiga

3 , |
reguleeritavaid tapseid tooriistu??? Liited on erinevad!

e Surudhu rohk Vaandemoment
. T 0
Materj_al! kovadus~ | 100% Poldipea ja
* Materjali puhtus, Oli materjali
: _Keerme kvaliteet haordejoud
Ine __— 50%

Vi " Keerme hddrdejdud
TIGHTENING TORQUE =" 3 4 - 40%

Sulgemisjoud, poldi
tdmbejoud (clamping force)
10%
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Erinevad liited

Kéva liide || *=2

Valjaltlitusmehhanism
- 95% reguleeritud momendist

lIma mehhanismita
- 100% vaandemoment

Nm

Pehme liide | > 720°

Valjalulitusmehhanism
- 85% reguleeritud momendist

Mehhanismita
- 90% reguleeritud momendist

Nm PN Nk
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Kuidas moota?

VDI 2230* STEEL STAINLESS

Strength classes 5.8 8.8 10,9 12,9 50 70
Bolt .Dimension Torque . Torque | Torque ; Torque | Torgue Torque

of bolt Nm Nm Nm Nm Nm Nm

head

mm
M1.6 - 0,11 0,17 0,24 0,29 0,10 0,20 -
M2 = 0,22 0,35 0,49 0,58 0,25 0,30 -
M2.2 - 0,29 0,46 0,64 0,77 - . -
M2.5 - 0,44 0,70 0,98 1,20 0,45 0,60 -
M3 - 0,77 1,20 1,70 2,10 1,00 1,10 -
M3.5 ° 1,20 1,90 2,70 3,30 = 2 =
Ma 7 1.9 29 a1 4,9 0,94 2,01 2,68
M5 9 3,7 6 8,5 10 1,86 4,00 533
M6 10 6,4 10 14 17 3,23 6,92 9,23
M8 13 16 25 35 a 79 16,9 22,5
M10 17116 31 49 69 83 15,6 333 44,5

M12 19/18 54 86 120 145 26,9 57,7 76,9
M4 22/21 86 135 190 230 43,4 930 1241
M16 24 130 210 295 355 664 1423 1898

M18 27 180 290 405 485 92,8 198 265
M20 30 255 410 580 690 130 278 in
M22 32 345 550 780 930 174 374 499

M24 36 440 710 1000 1200 224 480 640
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Kuidas moota?

How to test the torque Test method 2: dynamic measurement with a rotary torque transducer on a test joint.
Test method 1: Static measurement, either on a test joint or actual application. Measure the mowe on torque with a torque wrench. orque testing instrument /

~_ [Testjoint

Test joint

fTorque transducer |

-

‘\ . . 57|se I
—— [Your actual joint | Test method 3: dynamic measurement with a rotary torque transducer on the actual application.
— Torque testing instrument
igital Torque wrench
heck the torque a

! \
igital Torque wrench % L&D
9., / heck the torque installed s = E @ > i orque transducer |
(o > w:#‘ '
N T o~ Your actual joint
D c 5 J

PR f -
- B

Your actual joint
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Kuidas moota?

Mootmismeetod Keera polt lahti, fikseeri moment  Pinguta poltliidet, fikseeri Margi joon poldile ja detailile,
moment hetkel, kui poldipea keera polt lahti ja seejarel kinni
hakkab liikkuma tagasi (jooned kohakuti), fikseeri

kinnikeeramiseks vajaminev
moment

Mdddetud/tegelik moment = a a=0,8 a=1,05 a=1,0

Eelised/puudused Lihtne, vajab liite uuesti Kdrge tapsus kui kasutada Vajab aega ja t60joudu, tapne

pingutamist likumispunkti fikseerivat tooriista  ning liite uuesti pingutamine pole

(nurkanduriga momendim&6tur)  vajalik

Figure 3-1. Variation of tightening torque and ,
loosening torque
Tightening torque ) )
3

Tm=a- Tt Tm: Measuring torque
Tt : Estimated tightening torque
(Tm)#Tt a : Coeficient Torque Torque

Loosening torque

Breakaway = residual torque Breakaway = residual torque

Angle
e ’.-\nglc

1
o Tm=aqa - Tt Ideal characteristic Real characteristic

SPETSELEKTROODI AS e RAMI YOKOTA BV



Ergonoomika

Noise Level (dB(A))

105

100

1
95
90
. /
80

7 Z
"

70
Battery system  Electric system Air system Air impact Battery pulse  Battery impact

YS-e800 e-M700 TKa700

3]

« Korge tapsus ja kiirus

«  Vastulook/reaktsioonijoud puudub

- Paindlikud ja kerged Uhekaetooriistad
« Madal vibratsioon ja mura (0li)

Vali mugav ja tervist saastev tooriist!

SPETSELEKTROODI AS e RAMI YOKOTA BV



RED ROOSTER impulssmutrikeerajad

« Suur valik mudeleid

« 30-35% soodsam lahendus
 Valjalulitusmehhanismiga ja ilma
Toostused

« Pdllumajandusmasinate tootjad
« Autotoostuse allhankijad

« Pumpade/rataste tootjad

« Soidukite, treilerite tootjad

« Jm masinaehitus, koostamine
Sobilik

* Hetkel on kasutusel l00kmutrivotmed —
vajavad kontrollimist momendivotmega

» Hetkel on impulsstodriistad kalli hinna
tottu tagasi lukatud

A

SPETSELEKTROODI AS @ RAMI YOKOTA BV



RED ROOSTER impulssmutrikeerajad

SPETSELEKTROODI AS e RAMI YOKOTA BV



Ratseplahendused

 Piiratud ligipaasuga kohtadesse
« Spetsiaalsed hammasulekandega pead

0 .o ° o o c (0@

SPETSELEKTROODI AS
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RED ROOSTER impulss / YOKOTA impulss

Y8 RED
& ROOSTER

« 1. generatsioon

* Hooldus 100 000 tsukli jarel
 Olitatud surudhk

« Vaike mass

 Uldine t66stus

« Vaiksemad seeriad

« Varvitud tooriistad

Madalam hinnatase

- Juhtmevabad impulsstooriistad
« 30-35% soodsam

Y yoxko7s

3. generatsioon

Hooldus 250 000 tsukli jarel
Olivaba surudhk

Vaga vaike mass

VMI

Seeriatootmine

Varvimata tooriistad

Korgem hinnaklass
Juhtmevabad impulsstooristad
Poka Yoke+

Momendi ja nurga kontroll
Akutoitel susteemimutrivotmed

Garantii 12 kuud, parandatud osadel 3 kuud

SPETSELEKTROODI AS

&) RAMI YOKOTA BV



RED ROOSTER valjalulitusmehhanismiga juhtmevabad kruvi-/mutrikeerajad

Koostamislahendusteks, kus on vaja tapset momenti ning korratavust,
aga kus kaablid ja juntmed on segavad faktorid
« Seadistatav moment

 RPM: 250 kuni 1550

« Ergonoomiline ja kerge

* RRI-BS seeria: 0,8 — 12 Nm

* RRI-BA seeria: 3—70 Nm

« Sobib pehmetele liidetele ning isepuurivate kruvide jaoks

SPETSELEKTROODI AS @ RAMI YOKOTA BV



YOKOTA impulssmutrivotmed

Eelised

« Vaandemomendi tapne reguleerimine

Impulsstehnoloogia voimaldab tapset momendi

kontrolli korgetel kiirustel ergonoomiliste
o * Korratavus
toorlistadega + Puudub tagasilook ja reaktsioonijoud
Vaandemomendi vahemik 6 - 600 Nm + Kiirus — produktiivsuse kasv

* Vaiksem keermesliite [ddvenemine tanu
pulseerimisele

* 10-15% suuremad sulgemisjoud sama
vaandemomendi juures (vOrreldes
pidevajamiga tooriistadega)

« Madal vibratsioon ja mura

« Uhekaetooriist

« Parim massi/vaandemomendi suhe
- Madalad parandamiskulud

SPETSELEKTROODI AS @ RAMI YOKOTA BV



YOKOTA Impulssmutrivotmed

Intelligentne koostamistooriist igaks rakenduseks

11 — 600 Nm

SPETSELEKTROODI AS @ RAMI YOKOTA BV



YOKOTA impulsstooriistad

1. Valjalulitusmehhanismita
+ Korgeim kinnitusjoud
* Vahim tolerants

2. Valjalulitusmehhanism (6lisurve)
* LUhem pingutusaeg
* Operaator teab kui liide on kinni
« Korge kinnitusjoud
* Vaike tolerants

3. Poka Yoke* kontrollitud valjaltuilitusmehhanism
« Korge kvaliteet
* Optimaaalne pingutusaeg
* Operaator teab kui liide on kinni v6i ebadnnestunud
« Liidete loendamine, Ukski polt ei jaa kinnitamata

4. Elektrooniline vaandemomendi kontroll (integreeritud vaandemomendi ja/voi nurgaandur)

« Korgeim kvaliteet

* Optimaaalne pingutusaeg

* Operaator teab kui liide on kinni vo6i ebadnnestunud
+ Mobdbdetakse liite tegelik vaandemoment

« Taielik dokumentatsioon

* Veavaba tootmine

SPETSELEKTROODI AS
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Liite klassifikatsioon woisss2

Veatu tootmine

Olukorra tosidus
liitevea korral

Dokumenteerimisvoéimalusega
(ka juhtmevaba)
susteemimutrivoti

Klass A: <
Oht elule

o —
Klass B: - .

Tootamise lakkamine

Poka Yoke*
impulssmutrivoti

Klass C:

Kasutaja arritumine

Standardne impulssmutrivoti

SPETSELEKTROODI AS @ RAMI YOKOTA BV



Poka Yoke?

Ohurdhk toimib nagu vdandemomendikdver - seda mdotes .
_ _ P (MPa) Start time
tagatakse momendi saavutamine (at high power

impulsing)

- Ldliti vajutamine Shutt-off
» Vabajooks kuni poldipea puudutamiseni

» Pulseerimise alustamine ning vaandemomendi suurenemine

Start impulsing

« Sihtvadandemomendil pulseerimine

1 — Ohuréhk vabajooksul

2 — Ohurdhk pulseerimisel Free running }  Impulsing

T (sec)

3 — Ohurdhk sihtvaandemomendil

Tanu kontrollitud pulsside arvule on tapsem kui standardne voi valjalulitusmehhanismiga impulsstooriist

SPETSELEKTROODI AS @ RAMI YOKOTA BV



Poka Yoke?

* Loendab OK liiteid
* Annab OK v6i NOK signaale

* Grupikontroll (lidete arv vastavalt tootele)

» 4 defineeritavat gruppi

« Erinevad in/out signaalid integratsiooniks

* Lihtsasti programmeeritav

» Akustilised ja optilised signaalid

Fa—7 ¢$4x5m

SPETSELEKTROODI AS @ RAMI YOKOTA BV



Poka Yoke?

Torque B
1. Valjalulitusmehhanismita impulssmutrivétmed Valjalulitusmehhanismiga tooriist Tm .
saavutavad parema kvaliteediga liited kui A= Saavutatakse reguleeritud
. . vaandemoment
meh hamsmlga Al = Vaandemomendi tolerants
* Vaiksemad vaandemomendi tolerantsid A2 = Madalam pulsside arv
« Vaiksem keermesiliite Iddvenemine e e R
Valjallilitusmehhanismita tooriist
« Suuremad sulgemisjéud B = Saavutatakse reguleeritud
_ _ vaandemoment
2. Tavalised operaatori vead: B1 = Vaandemomendi tolerants
. . . WX : A2 B2
a) Pingutamata poldid (unustamine) B2 = Kdrgem pulsside arv . Number of impulses

» Loetakse OK polte
b) Poldi topeltpingutamine
« Tuvastatakse, NOK signaal edastatakse

c) Liiga varajane paastiku vabastamine (madal
vaandemoment)

 Elektroonika kontrollib impulsside arvu

SPETSELEKTROODI AS @ RAMI YOKOTA BV



TKa susteemimutrivoti

Kontroller
Mudel: YETC-230

Padrunile lahedal asuv andur
(nurk + moment) tagab kdrge
tapsuse

Integreeritud anduriga
impulsstooriist

A
A
A1
1
i
,
llll

‘
A5
,0!:'
e
,,,,,
H
(HP

\ ) '
Surudhuvoolik
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YETC Kontroller

« Lihtsasti programmeeritav
« Keskmise momendi mdotmine labi impulsside
« Kompenseerivad impulsid

* Veavaba tootmine

« Kahe-etapiline pingutamine

« 8 programmi

* RS-232 ja roopport

« Valine valjalulitamismehhanism

« Erinevad input — output signaalid
« Automaatne programmivahetus
« Malu 10 000 tsukilit

* Ethernet TCP/IP

max

Average < cut;

no shut-off

Average > cut
shut-off

/ Torque OK

cut

/

Torque OK

min

start

Start Error

max

cut
min

Compensation impulses

Torque OK

Max number of impulses
10 reach torque

SPETSELEKTROODI AS

&) RAMI YOKOTA BV



Nurga jJa momendi monitoorimine

Valistatud

Topeltkeermestatud keermed
Viltused keermed

Rikutud keermed

Umbavad

Topeltpingutamine

Kaheastmeline pingutamine

angle OK ran

start tOrqUE mmmmemmmmmc e memmmmem e
angle OK range

angle OK range
Max. torque  mmmmm e e e e e e bmmeed
target torque = =m====eemmeeccceeccccmeemeececsebecemsccceececcec e eeeeeae
MIN. {OrQUE  ==memeememem e e e e e e e

tightening
0]

>

free running angle snug angle

VEAVABA
KOOSTE!

final angle

SPETSELEKTROODI AS
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Nurga jJa momendi monitoorimine

OK RANGE ANGLE OVER
Uppe . Y. ) o Upper Torque 4X2_7____c‘_\_(__ _
\ OK RANGE \
u Cut Torque X26_ -K\\\A\
. e Lower Torgue .m---X\-
Torque
et R ¥ | NN SIS STy | e, o / Snug Torque x23 ]
w4 ; 4
.'I r
: Insufficient
n Angle
tart Toraue 5 ¢ X ) ;, Start Torque Rhdsy e o S
S
OK RANGE J t
) x N
! /A i ; OK RANGE
. A / : / ///1
d
32 1 X1 X3z X31
FAEE RUNNING ANGLE | © WG ANGLE TIGHTEING ANGLE FREE RUNNINIG ANGLE
: e Angle

Angle
IO 2 ,
T 2 kLI L NEATNTIEN
R L% LTI Ay DI O LA LD L L L r

T S e e
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orguuhendus

~

V

HOST (AS/400)

il

Ethernet

Inspection process

DATA Server

IIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIII

EEEEEI
[ ——

1

EEEEE]
[p——_

Repair process

Assembly Process 2

IIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIII

EEEEEI
[ ——

!

BAGAE) =
[p——_

&) RAMI YOKOTA BV
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E-M elektriline susteemimutrivoti

ELECTRIC SYSTEM WRENCH

Torque sensor

o W e

Angle sensor >
e |
4

Non contact
2 step trigger

l

Ergonomic grip

SPETSELEKTROODI AS

> |mpulse mechanism

‘ ! Electric motor
. brushless

!

n J—> LED & Buzzer

——> Cooling fan

o

L/R switch
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Y S-e akutoitel susteemimutrivoti

1. Vaandemomendi méotmine ja kontrollimine
« Kasutusel sama tlupi tdestanud andur nagu Tka ja e-M susteemimutrivotmetes
2. Specifications
* Kuni 60 Nm moment vahema kui 2 kg tooriista massi juures
3. Juhtmevaba kommunikatsioon
« Juhtmevaba seadistamine, pulsipdhised reaalsed momendi vaartused
4. Juhtmevaba kommunikatsiooni standard: IEEE802.11n

Eelised

TOO efektiivsuse kasv

Puhas ja vaikne tookeskkond
Madal vibratsioon

Puudub reaktsioonijoud/tagasilook
Energia kokkuhoid

Lintne installeerimine ja umberpaigaldamine Ve G 4 o .

o 0hkwWNE

YS-e900
YS-e950

SPETSELEKTROODI AS @ RAMI YOKOTA BV



Y S-e akutoitel susteemimutrivoti

Kiirus
- YS-e600: 10 polti/min Ve-e600
S-e800
- YS-e800: 8 polti/min Yo eo00
YS-e950

*  YS-e900: 6 polti/min

Poltide arv

laadimistsukli kohta (It)
- YS-e600: 1300/t

* YS-e800: 800/t

Display
DS-1

Program console

PC-1

Ethernet

Server

RS-232C

Wireless unit

I/0

) o o o
2l &5 )2l )

Setting software

WU-1 =
© YS-e900: 700/t P
PC| or H_PLC
=\ |
SPETSELEKTROODI AS 3 & RAMIYOKOTA BY




YZ-N juhtmevabad impulssmutrikeerajad

 Eriti kerge: 1,4 ~1,6 kg (koos akuga)
« Eriti kompaktne disain: 152 ~164 mm
« Vaandemoment: 7 Nm ~ 65 Nm

* Impulssmoodul ja mootor on otseuhenduses
« Madal vibratsioon ja mura

* Liite reguleerimine
* Mootori podrdemoment
* Impulssmooduli surveklapp

« Kahe kiirusega luliti
» Leedlamp veateadeteks

SPETSELEKTROODI AS @ RAMI YOKOTA BV



ACTION impact sockets
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ACTION lookpadrunid

LOOK- ja impulsstooriistad vajavad spetsiaalseid padruneid. Purunenud padrunid voivad

CrV — kasipadrunid pOhjustada tosiseid vigastusi.
CrMo — lodkpadrunid

ARA LASE SEL JUHTUDA!

SPETSELEKTROODI AS @ RAMI YOKOTA BV



ACTION lookpadrunid

Kas sinu tooriista ots naeb valja selline?

Suurem moment

* Vahem vibratsiooni

* Madalam mura « Lookpadrunid on kuluosad
J « Vaiksem kulumine « Kontrolli oma tooriista regulaarselt
- Valdi kulukaid parandusi vahetades 0igel ajal

padruneid

SPETSELEKTROODI AS @ RAMI YOKOTA BV



Referentsid

JOHN DEERE
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& RAMI YOKOTA BV

QUALITY SERVICE SINCE 1896

SPETSELEKTROODI AS

RAMI YOKOTA

Quality service since 1896




