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Egy tetszőleges térbeli pont helyzetét 3 
koordinátájával adhatjuk meg. 
Ez a pont elérhető 3 megfelelően egymásra épített 

robotkarral. 
A robot karjait, tagjait összekötő kényszerek 

lehetnek haladó (T=Transzverzális) kényszerek 
vagy forgó (R=Rotációs) kényszerek, csuklók. 
Általánosan a robot karokat összekötő kényszert 
robot csuklónak nevezik, és T vagy R betűvel jelölik.
Ez a három tag a kétfajta kényszer segítségével 

23=8 különböző változatban kapcsolhatók össze:
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3T3T

2T2T++1R1R

1T1T++2R2R

3R3R
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3T 3T –– hháárom haladrom haladóó
mozgmozgááss

DerDeréékszkszööggűű (Descartes) (Descartes) 
koord.rendszerkoord.rendszer

40%40%

2T2T++1R1R

Hasáb alakú munkatér

2T2T++1R1R
kettkettőő haladhaladóó ++ egy forgegy forgóó
mozgmozgááss
HengerkoordinHengerkoordinááttáákk

Henger alakú (üreges) munkatér
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Henger alakú (üreges) munkatér

2T2T++1R1R
kettkettőő haladhaladóó ++ egy forgegy forgóó
mozgmozgááss
HengerkoordinHengerkoordinááttáákk

2T2T++1R1R
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1T1T++2R 2R (egy halad(egy haladóó éés s 
kettkettőő forgforgóó mozgmozgáás)s)

GGöömbkoordinmbkoordinááttáákk

GGöömbalakmbalakúú munkatmunkatéérr
3R 3R (h(háárom forgrom forgáástengely)stengely)

CsuklCsuklóókoordinkoordinááttáákk
40%40%

GGöömb (mb (üüreges) alakreges) alakúú munkatmunkatéérr

b és c munkatér összesen kb. 12%
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GGöömbalakmbalakúú munkatmunkatéérr
3R 3R (h(háárom forgrom forgáástengely)stengely)

CsuklCsuklóókoordinkoordinááttáákk
40%40%



Kinematikai Kinematikai strukturstrukturáákk

Kb. 10-12% 

1T+ 2R (akadálykerülő képesség)

Szerelés (akadálykerülő képesség)

SCARA típusú robot és munkatere
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ADEPT SCARA

SCARA típusú robot és munkatere
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A hasáb ill. a gömb alakú munkaterek összehasonlítása:

12

TulajdonsTulajdonsáágokgok HasHasááb (3T)b (3T) GGöömb (3R)mb (3R)

1. T1. Táárgy felvrgy felvéétel, leraktel, lerakááss KKöözvetlenzvetlen AkadAkadáály felett ly felett áátnytnyúúlva islva is
2. Energia2. Energia V, H, PV, H, P VV
3. Terhel3. Terhelőő nyomatnyomatéékk NagyNagy KicsiKicsi
4. T4. Táárgy mrgy mééretekretek NagyNagy KKöözepeszepes
5. Szabads5. Szabadsáágfokokgfokok ElsElsőősorban linesorban lineáárisris ElsElsőősorban forgsorban forgóó
6. Mozg6. Mozgáás utaks utak Gyakorlatilag korlGyakorlatilag korláátlantlan FellFellééppőő nyomatnyomatéék k ááltal ltal 

korlkorláátozotttozott
7. T7. Téérbeli prbeli páályapont lyapont 
helyzetehelyzete

DDööntntőően egy sen egy sííkbankban TetszTetszőőlegesleges

8. Vez8. Vezéérlrlééss ElsElsőősorban pontvezsorban pontvezéérlrlééss Szakasz Szakasz éés pont vezs pont vezéérlrlééss
9. Poz9. Pozíícioncionáállóó egysegyséégg EgyszerEgyszerűű BonyolultBonyolult
10. 10. ÜÜzemidzemidőő KKöözepeszepes NagyNagy
11. T11. Téérkihasznrkihasznáállááss KKöözepeszepes KKöözepeszepes
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Portálrobot felépítése (ABB)
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Portálrobot felépítése
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Portálrobot (igm)
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Portál robot
Wittmann
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SCARA típusú robot
MitsubishiCsuklós robot

Mitsubishi



Kinematikai Kinematikai strukturstrukturáákk

SCARA típusú robot
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FANUC 
A legnagyobb 
munkatértípusú
Robot
RÁBA
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FANUC ROBOT
SCARA robot
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ABB IRB 140-es robot



KKüüllöönleges robotoknleges robotok
Tricept robot
• három kar egyidejű

mozgatásával tud lineáris 
mozgásokat végezni (3T), 

• párhuzamos kinematikájú
Előnyök:

merev 
pontos 

Hátrányok:
kisebb munkatér
teherbírás 

Ritkán használják (bonyolult)
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Egy konkrét ipari robot munkatere (katalógusból)
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Hagyományos és Tricept robot munkatere
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Gyorsulása: 10 G
Trhelhetősége: 2 kg

ABB „QuickMoveTM” 4 tengelyes robot munkatere (IRB 340)
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Portál robot munkatere



Ipari robot mozgIpari robot mozgááststéér jellemzr jellemzőőii
(VDI 2861)(VDI 2861)

a biztonsági tér
b holttér
c munkatér

Veszélyzóna = a + b + c



KKööszszöönnööm a figyelmet!m a figyelmet!
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