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A robotok osztalyozhatok:

» Mozgasuk

= Munkateruletuk
» Felépitésuk

« Vezérlésuk

» Feladatuk

» Energiaforrasuk
= Méretuk

= Sth. szerint




Robotok osztalyozasa mozgasuk szerint

» Csak a célpont programozhato (pont-szakasz
vezeériés) PTP (point to point, pontrél pontra)

« A palya paraméterei is programozhatok
(palyavezériés) CP (continuous path, folymatos
palya)

= Derékszogu, koordinatas (hasab munkateruleti)
» Hengerkoordinatas robot

= Gomb koordinatas robot

= SCARA tipusu robot



Vezérlésiik szerint:
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» Alacsony koltségu (PLC jellegi) vezériés
» Nagy tudasu (CNC jellegu) vezeériés

= Intelligens (mesterséges intelligencia funkcidkat
alkalmazd) vezérlés

Feladatuk szerint:

= Anyagkezel6 robot (Industrial Handling)
= Technoldgiai mivelet végz6 robot
= Szereld robot



Energia forras szerint:

= Villamos hajtasu robot
« Hidraulikus robot
« Pneumatikus robot
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Robotok elvi felépitése
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Robotok elvi felépitese
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Ipari robotok osztalyozasa

Részegységek:

oKinematika

nEffektor

> Az effektor és a targy térbeli
hozzarendelése

> Az effektor mozgasa és a
mozgastengelyek idébeli
hozzarendelése

> A targyak megfogasa,
megmunkalasa

> A targyak kozotti kapcsolat
|étrehozasa



Ipari robotok osztalyozasa

oHajtas

olranyitas

> A mozgastengelyek és az
effektorok energiaigényenek
biztositasa

> A mozgatasi szekvenciak
vezerlése és felugyelete
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Ipari robotok osztalyozasa

nSzenzorok

>A robot, manipulator belsé allapotanak
erzekelése (helyzet, sebesség, szoghelyzet,
er6k, nyomatékok)

>A targy és a kornyezete allapotanak
erzekelése

> Fizikai mennyisegek meérése

>»A  targyak felismerése és helyzet
meghatarozasa

»Kornyezetanalizis
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Ipari robotok osztalyozasa

> Software, a
vezerloprogramok

aProgramrendszer i enozasa

nSzamitégep > VezérlGprogram végrehaijtas

> Vezeérld program-fejlesztés
segitese

> Szenzorok feldolgozasa és a
vezerld program madositasa
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Ipari robotok osztalyozasa

Robot jellemzok:

« Sulytartomany » Kézcsuklion

- Mozgastengelyek megengedett statikus
elhelyezkedése, terheles
szabadsagfokok « Hajtasrendszer

» Pozicionalasi pontossag - Vezeérlés

» Terhelhetéséeg « Programozas

» Sebességek a megfogé - Programnyelv
szerkezeten mérve . A teljes rendszer

. Gyorsulasok a megfogé felépitése
szerkezeten meérve = Perifériak
« Szallitasi feltételek
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Ipari robotok osztalyozasa

Robot periferiak

Igm
munkadarabforgato
periféria




Ipari robotok szerkezeti elemei

Ipari robot két részre bonthato:

»> alapgépre
» effekiorra
Alapgép feladata: az effektort a térben (vagy

sikban) eldirt médon mozgassa, és felvegye a
kulonbo6z6 eréhatasokat.
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Az alapgép belsé felépitése Allvanyszerkezet (vaz) forgé tengellyel




Ipari robotok szerkezeti elemei

Ipari robot két részre bonthato:

> alapgépre

» effekiorra
Alapgép feladata: az effektort a térben (vagy
sikban) eléirt médon mozgassa, és felvegye a

kulonbo6z6 er6hatésokat
Az alapgép tovéabb bor =
% Vézra (merev tag r% an
osszakapcsolt ¢ =

> Hajtasra (feladata a véz mozgatasa)
Az efiekior lehet:

> megfogoszerkezet, illetve

» szerszam
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Ipari robotok szerkezeti elemei

Teherviseld elemek, karok
Mikodés kozben a manipulatorra az alabbi erok
hatnak:
“»Sulyero ( a manipulator sulya, a megfogdban
Iévo suly, a szerszam sulya)
<+ Surlodasi ellenallas (mozgaskor fellépd, az
egymason elmozdulé részek kozott, fellépd
ellenallas a vezetékekben a csukloban)
> Tehetetlenségi erd ( gyorsitott tomegek esetén
mind egyenes vonall, mind forgdé mozgas
esetén)
»Technoldgiai erd ( pl. szereléskor,
felulettisztitaskor, sorjazaskor sth. felléepd erd)



Ipari robotok szerkezeti elemei

A sirlodd erdk (nyomatékok) belsd erdk, azaz a
hajtéelemek altal kifejtett erék, nyomatékok
kiegyensulyozzak ( a manipulator egészének
egyensulya szempontjabol nem  jatszanak
szerepet)

A szerszamgépekhez viszonyitva a robotra hatd
sulyerok kisebbek, de a ':ce;'r_le'te'_i:le;r_n:*eu_ erc
viszont nagyobbak, a t
kilsé er6ként hatnak!
Nem elegendé az allorész megtamasztasa, hanem
huzéer6t is biztosité lecsavarozast kell
alkalmazni. (ibra = az illviny magassagi helyzete is beillithatd) '
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Ipari robotok szerkezeti elemei
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Leerosito csavarozas
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Ipari robotok szerkezeti elemei
Alapzat ABB

Az alapzat vizszintes talapzatra szerelheto fixen, illetve
linearis siklotalpra, esetleg falra
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Ipari robotok szerkezeti elemei

»A teherviseld elemek, karok szerepe (az erdk
felvételén tul), hogy a szennyezddés elleni védelem
és a jobb megjelenés érdekében magukba foglaljak
a mozgatas hajtaslancat. = csdszeri szerkezet.

» A vékonyfall zart szelvény szilardsagi szempontbdl
is kedvez6, az anyagot jol ,kihasznalja”.

» A karokra osszetett igénybevétel hat, ennek jelentds
része csavaras. A csavart vekonyfalu, zart
keresztmetszetl csovek merevsége (az egysegnyi
sz0gu elcsavarodast okozé nyomaték nagysaga) a
csavarasi masodrendd nyomatékkal aranyos.

»Bizonyithatd, hogy a koralaku c¢s6 ©60%-kal
merevebbmint a négyzetalaku.
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Ipari robotok szerkezeti elemei

»Ha kulénbdz6 falvastagsagy, de <
azonos sulyu csoveket hasonlitunk
ossze, melyek keresztmetszeti
terulete allandé, akkor adott sulyu
csOnél a falvastagsag csokkenésével
négyzetesen n6 a merevseg. = A
falvastagsagot 2 lehetGségek
hataraig csokkenteni kell.

»Ezek a hatarok: a csatlakoztathatésag a
kapcsolodoé alkatrészhez (csavarozassal,
hegesztéssel), és a c¢s§, mint héjszerkezet
stabilitasa (ellenallas horpadassal szemben).
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Ipari robotok terhelhet6sége

“*Gyakorlati szempontbdl is igen fontos robot
jellemz6

“* A robot tényleges terhelhetsége fligg attdl is,
hogy a kiils6 terhel6 er6k ered6je a munkatér
melyik pontjaban terheli a robotot. A robotok
kivalasztasanal, a robotos rendszer tervezésénél
kiindulo alapadat a munkafolyamattol fiiggd
terhelhetoség,

“* A robotok katalégusai minden esetben
tartalmazzak a terhelhet6ségi diagramot, amely az
un. ,kinyulas” figgvényében megadja a maximalis
terhelhetoséget. Példaképpen az abra az ABB IRB
140-es ipari robot terhelési diagramjat szemlélteti.
“*Fontos megjegyezni, hogy a diagramban szerepld
tomeg adatok a manipulalando targy és a megfogo
szerkezet egylittes tomegét, illetve technologiai
muveletet végz6 robotnal a szerszam tomegét
jelenti.

o /§
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Ipari robotok
terhelhet6sége

A robotok terhelhet6ségét két
adattal jellemzik:
»legnagyobb sebességt
mozgashoz tartozo
terhelhet6ség

» redukalt (rendszerint 50%-
0s) sebességhez tartozo
terhelhet6ség
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RV-B% robot terhelésenek lehetségas
romagkazépponta (kis méretl terhelés
Zzelan)
340 245 b5 200
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Ipari robotok szerkezeti elemei
Vezetékek, csuklok

Definicio: a manipulatorvaz merev tagjait olyan
szerkezeti egységek kapcsoljak ossze, amelyek
az egylk tagnak a masik taghoz kepest egy
szabadsagfoku mozgasat teszi lehetove.

Mozgas iranya:
» vezetekeknél <  egyenes vonalu
» csukloknal % forgd mozgas (tengely koriil)

A forgd mozgas elvileg lehet folyamatos, de a robotnal
erre nincs szukseg.

Forgo karokkal 21T -nél kisebb elfordulassal
IS be lehet jarni a munkateret.
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Vezetékek, csuklok szerkezete, tulajdonsagai

Vezeték

Alkalmazas e #9%

Helyigény L HEgyobD

Merevség ﬂgyobb

Hatastok — kedvezobb
ManoéverezOképesség —— kedvezobb
Vezérlés — - bonyolultabh

A csuklok teljes szerkezeti kialakitasa elfer a
csatlakozokarok keresztmetszetenek belsejében.
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Ipari robotok szerkezeti elemei

Egyenesvonalu vezetékek

Szerkezeti kialakitas szerint 2 csoportra oszthatok:

"4 A

Gorgos

Csuszo

STAR vezetékek




Ipari robotok szerkezeti elemei

Gorgos vezetékek

Hengeres gorgos elemek
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Ipari robotok szerkezeti elemei
Csusz6 és gordulo vezetékek tulajdonsagai

Koltségek olcsoblb
Helyigény Kiseh
Surlodasi ellenallas =
Merevseg -
Csillapitas jobb

Szennyezddésekkel szembent

kevesbe erzekenys

érzékenység

Holtjaték

Vontatasi ellenallas

Akadozo cstszas

Karbantartas

Stick slip: akadozo6 csuszas kis ,v'-nél
5

Csuszo Gordulo

kisebb
nagyobb

holtjatek mentes
kicsi
nines

nem igényel



- SIEd S e Tl o e e e -

f—
e,

N
=~
f—
=
O
o~
o
[ g
O
—

¢
N

\
=
-—

\
N
D
-

\
A
—
-
g,

Csuszovezetékek

Anyagparositas:
edzett acel (hosszu vezeték) = mulanyag

Hosszu vezeték keresztmetszete lehet:
» Kor
> negyszog

A rovid vezeteken a muanyagot, vagy kotés elott
ontik, kenik a sikfeluletre, vagy perselyenkent 1-2
mm vastag lapot hajlitanak.



Ipari robotok szerkezeti elemei
Gordulo vezetékek

A gordulovezeteket elbfeszitve epitik. Az
egymason elmozdulo reszeket belso erorendszer
szoritja o0ssze, igy merevseget es holtjatek
mentesseget lehet elérni.

2,13, abra Hengeres gorgds elemek
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Gordiils vezetékek

A gordulo kapcsolat miatt

kicsi a vontatasi ellenallas,

és nincs akadozo csuszas --—_

(stick  slip) jelenség. '

Karbantartast nem

igényelnek, a beépitéskor

elvegzett zsirzas a teljes |

élettartamra elegendé. L L

Rovid elmozdulasoknal
- , 3.10 abra Goérgdsoros vezeték

gorgosoros vezetéket

éepitenek.




Gordulo vezetékek

Rovid elmozdulasoknal

il . il i S — i — .

gorgaosor,

hosszabb

elmozdulasoknal edzett acelsinen gordulo betétek.

A kor keresztmetszetl

sint a golyokat
tartalmazo persely
vagy teljesen

korbefogja, vagy csak
patkoalakban kb.: m/2
ivnyilas, Ivszakasz
kihagyasaval fogja at.




[pari robotok szerkezeti elemei
Csusz6- gordulovezetékek

Az egyenes vezeteknek fel kell vennie:

»a vezetekre hatdo meroleges iranyu erOket es

»a mindeniranyu nyomatekot
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Ipari robotok szerkezeti elemei

Gordulo papucs
Egyenes vezetekeknél
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igm robot allvanyok

Robot, manipulator egyenesvonalu vezetéekkel
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[pari robotok szerkezeti elemei

Csusz6- gordulovezetékek

Gorgos elem csatlakoztatasa:

»Kkeét hosszu vezetéken keresztul (sinen)

Teleszkopos jellegl egyenes vezetekek:

»viszonylag nagysulyu (450N) munkadarabok mozgatasa

»helytakarekosabb




Ipari robotok szerkezeti elemei
Gordulo vezetékek

Fanuc robot Vezeték két robot ,,utaztatasa™



Ipari robotok szerkezeti elemei

Robot ,utaztatasa” (RABA)




Ipari robotok szerkezetl elemei
1.3. Forg6 vezetékek, csuklok

A robotok forgo tengelyeinél |évd csapagyak igénybevétele
jelentésen elter a szokasos forgd géptengelyek
csapagyainak igenybevételétol.
JellemzOi:

»robotkarok szogsebessege kicsi

»elfordulasi szog korlatozott

»mukodés szakaszos
Csapagyazas lehet:
»Ccsuszo

>gordiilé
40
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1.3. Forgo vezetéekek, csuklok
Csuszo6 csapagyak tulajdonsagai:
»kis szerkezeti méret
»mulanyag(pl.:teflon) perselyben futd acel tengely a
legelterjedtebb
»megfogok kozelében alkalmazzak

Gordulo csapagyak esetén teljesitendo:

Elég nagy furatatmero6 hajtaslanc a csukloszerkezet
belsejeben

ultrakonnyu csapagyak
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[pari robotok szerkezeti elemei

A fuggoleges
mozgatas

(Z tengely) a
szerszamgepekneél
IS gyakran
alkalmazott
egyszeru, de jo
megoldas: motor,
fogazott szij és
golyosorso
osszeepitése
(FANUC)

(lasd abra).

= Z (le fel) tengely —fek
I
|
Gorduld orso l
Gordild anya ' le- fel mozqas (Z)
_..-_‘! l i
—
OCmotor (30 M)
1
' I\ ; ]
}ylll[ T LIN T HITTIN
\ ) |
Forgatd egység Fogazott miianyagszi)

Also tartodlivany
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Ipari robotok szerkezeti elemei

Az abra mutatja az alaptestben
csapagyazott also tartoallvany
forgatasanak megoldasat.

A szervomotor (20 M tipusu Fanuc
gyartmanyud DC motor) csigahajtason
keresztul kapcsolodik a kiskerékhez,
mely az also tartoallvany tarcsaszer(
testére erOsitett fogaskoszorut hajtja

) Also
= tar toalivary

|
A | | —"Fogaskoszory
‘ ]

B g © m ooy 0C motor { 20M)
=7 Y
Nyeleskerek =)

13 & )
2 / Lok N
0

Csigahajtomi Tengetyrapc soio

A viszonylag nagy atmer6ji fogaskoszoru mersekelt keruleti erdé mellett jelent6s
nyomateékot tud kifejteni, amire a nagy tehetetlenseégl forgérész (Iényegében a
teljes robotszerkezet) gyorsitasahoz szukseg is van.
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Ipari robotok szerkezeti elemei
Forgo vezetékek, csuklok

62
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3.16 dbra Azonos furatatmerOJu kiilonbozd golyoscsapagyak
keresztmetszete



Koszénoém a figyelmet!



