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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



Kinematikai strukturKinematikai strukturáákk



MunkatMunkatéértrtíípusok pusok öösszehasonlsszehasonlííttáásasa



MunkatMunkatéértrtíípusok pusok öösszehasonlsszehasonlííttáásasa



MunkatMunkatéértrtíípusok pusok öösszehasonlsszehasonlííttáásasa



Kinematikai strukturKinematikai strukturáákk

Portálrobot felépítése (ABB)
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Portálrobot felépítése
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Portálrobot (igm)
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SCARA típusú robot
MitsubishiCsuklós robot

Mitsubishi
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SCARA típusú robot
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Robotok mukatértípusai
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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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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