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»EQy tetszOleges térbeli pont helyzetét 3
koordinatajaval adhatjuk meg.

»Ez a pont elerhetd 3 megfeleloen egymasra épitett
robotkarral.

>A robot karjait, tagjait o0sszekotO kenyszerek
lehetnek haladd (T=Transzverzalis) kényszerek
vagy forgd (R=Rotacios) kenyszerek, csuklok.
Altalanosan a robot karokat osszekotdo kenyszert
robot csuklonak nevezik, és T vagy R betuvel jelolik.

»Ez a harom tag a ketfajta kenyszer segitsegevel
23=8 kulonbozo valtozatban kapcsolhatok ossze:




Kinematikai strukturak
1T+2R




Kinematikal strukturak
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Kinematikai struktur
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kett6 forgd mozgas)
v » Gémbkoordinatak

b és ¢ munkatér 0sszesen kb. 12%

( » 1T+2R (egy haladé és

Gombalaku munkatér
» 3R (harom forgastengely)
» Csuklékoordinatik
» 40%



Gombalaku munkatér
» 3R (harom forgastengely)
» Csuklékoordinatak
» 40%
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Kinematikai strukturalk

I 1T - ZR (akadalykeriil6 képesség)
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SCARA tipust robot és munkatere



Kinematikai strukturak
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ADEPT SCARA

SCARA tipust robot és munkatere
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3. 4. abra. Ipari robotok alaptipusai




A hasab ill. a gomb alaki munkaterek 6sszehasonlitasa:

Tulajdonsdool
=

Flasap (3771

Gomb (512)

I 1. Targy telvétel, lerakas
2. Energia

3. TerhelO nyomaték

4. Targy méretek

5. Szabadsagtokok
6. Mozgas utak

7. Térbeli palyapont
helyzete

8. Vezérlés

9. Pozicional6 egység
10. Uzemid®

11. Térkihasznalas

Kozvetlen
V,H, P
Nagy
Nagy
ElsGsorban linearis

Gyakorlatilag korlatlan
DontOen egy sikban

ElsOsorban pontvezérlés
EgyszerU
Kozepes
Kozepes

Akadaly felett atnyulva is
\Y
Kicst
Kozepes
ElsOsorban forgd

FellépO nyomaték altal
korlatozott

TetszOleges

Szakasz és pont vezérlés
Bonyolult
Nagy
Kozepes



Munkatértipusok dsszehasonlitasa

Robottipus Nevleges Tengelyek Munkater jellemzo Alkalmazasi
Karrendszer | terhelés /kg/ szama meéreter (m) peldak
pont €s ivhegesztes,
Humanoid 6-100 5-6 R:1-2 sorjazas,ragasztas,
M:0,8-3 festés, szerelés
SCARA 2-8 4(5) R:0,5-1 szereles,
M.0,2 betltetés
Inga 3 6=7 [.SZ:0,95 szerelés,
M:0,35 ragasztas
henger 2-80 3-5 R:1-2 szerelés(kis robot)
koord M.0,5-1 presgep kiszolgalas
(nagy robot)
sikportal 10-500 2-4 L:2-20 szerszamgep
M:0,5-2 kiszolgalas,
atrakas
terportal 2-500 4-6 L:1,5-20 szerszamgep
M:0,5-2 kiszolgalas,
Sz:0,5-2 palettazas,
ponthegesztes,
szereles

L hosszusag; M: magassag, Sz: szelesseg; R: sugar




Munkatértipusok dsszehasonlitasa
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Kinematikai strukturak

Portalrobot felépitése (ABB)
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Portalrobot felépitése
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Portalrobot (igm)



Robotok mukatértipusai
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Portal robot
Wittmann
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SCARA tipusu robot
Csuklos robot Mitsubishi

Mitsubishi
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SCARA tipusu robot
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I dbra. A PUMA robot (UNIMATION)



Robotok mukatértipusai
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FANUC

A legnagyobb
munkatértipusl g
Robot
RABA




Robotok mukatértipusai

FANUC ROBOT
SCARA robot



Robotok mukatértipusai

ABB IRB 140-es robot




Kilonleges robotok

Tricept robot

* harom kar egyidejl
mozgatasaval tud linearis
mozgasokat végezni (3T),

* parhuzamos kinematikaja

El6nyok:

% merev

% pontos

Hatranyok:

s kisebb munkatér

s teherbiras

Ritkan hasznaljak (bonyolult)




Robotok mukatértipusai
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Egy konkrét ipari robot munkatere (katalogusbol)



Robotok mukatértipusai
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Hagyomanyos és Tricept robot munkatere



Gyorsulasa: 10 G
TrhelhetGsege: 2 kg

ABB ,QuickMoveTM” 4 tengelyes robot munkatere (IRB 340)



Robotok mukatértipusai

Portal robot munkatere



Ipari robot mozgastér jellernzi
(VDI 2861)

a & biztonsagi tér
b & holttér Veszélyzona =a+b + ¢

c ¥ munkatér



Készondm a figyelmet!
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