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Kinematikai strukturak
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Kinematikai strukturalk

I 1T - ZR (akadalykeriil6 képesség)
Fd
& [xormyok) ey s .

- (‘I'J wﬁ"’i‘ﬂ“]ﬁ ’H’#H'_._,_.::—'—'—:'—-—_

'] : " 7 (/;:- "___—m:_‘_‘_:“::‘
. = f . A o

| Nez ’%‘fjﬂ@ti”t;i”:@i
& - ! -._j‘:,.-.l

zzzzzzzzz? - Kb, 10-12%
Szerelés (akadalykeriil6 képesség)

SCARA tipust robot és munkatere



Kinematikai strukturak
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SCARA tipust robot és munkatere



Kinematikai strukturalk

&

Tumanod . | ﬁ
i %; * t@=j¢rP

£
SCARA N

(selective compliance

:?-":-.-_._.—--""'
L.L/"”/ assembly robot arm)

3. 4. abra. Ipari robotok alaptipusai




Munkatértipusok dsszehasonlitasa
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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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SCARA tipusu robot
Csuklos robot Mitsubishi

Mitsubishi



Kinematikai strukturak

SCARA tipusu robot
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Robotok mukatértipusai
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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



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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