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A robotok osztalyozhatok:

= Mozgasuk

» Munkateruletuk
» Felépitésuk

= Vezérlésuk

» Feladatuk

= Energiaforrasuk
» Méretuk

= sth. szerint
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Robotok osztalyozasa mozgasuk szerint

« Csak a célpont programozhaté (pont-szakasz
vezerlés) PTP (point to point, pontrol pontra)

= A palya parameéterei is programozhatok
(palyavezérlés) CP (continuous path, folymatos
palya)

Munkateruletuk szerint:

Derékszogl, koordinatas (hasab munkateruletd)
Hengerkoordinatas robot

Gomb koordinatas robot

SCARA tipusu robot



Vezérlésuk szerint:

= Alacsony koltsegi (PLC jellegl) vezérlés
= Nagy tudasu (CNC jellegli) vezériés

= Intelligens (mesterséges intelligencia funkcidkat
alkalmazd) vezérles

Feladatuk szerint:

= Anyagkezeld robot (Industrial Handling)
= Technolégiai muvelet végzo robot
= Szerelb robot



Energia forras szerint:

= Villamos hajtasu robot
= Hidraulikus robot
= Pneumatikus robot
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Elvi felépitésuk:
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Robotok elvi felépitése
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Robot elvi felépitése



Ipari robotok osztalyozasa

Részegységek:

> Az effektor és a targy terbeli
hozzarendelése

> Az effektor mozgasa és a
mozgastengelyek idébeli
hozzarendelése

oKinematika

> A targyak megfogasa,
megmunkalasa

>A targyak kozotti kapcsolat
|étrehozasa

nEffektor



Ipari robotok osztalyozasa

oHajtas > A mozgastengelyek és az
effektorok energiaigényének
biztositasa

> A mozgatasi szekvenciak

alranyitas Ny 4
vezeérlése és felugyelete




Ipari robotok osztalyozasa

nSzenzorok

>A robot, manipulator belsé allapotanak
érzekelése (helyzet, sebesség, szoghelyzet,
erék, nyomatekok)

>A targy és a kornyezete allapotanak
érzékelése

> Fizikal mennyiségek meréese

>A  targyak felismerése és  helyzet
meghatarozasa

> Kornyezetanalizis
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Ipari robotok osztalyozasa

> Software, a

oProgramrendszer vezeriGprogramok
9 |étrehozasa
oSzamitogep > Vezérl6program végrehaijtas
> Vezérldé program-fejlesztés
segitése

> Szenzorok feldolgozasa és a
vezerlé program modositasa
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Ipari robotok osztalyozasa

Robot jellemzok:

= Sulytartomany

« Mozgastengelyek
elhelyezkedése,
szabadsagfokok

« Pozicionalasi pontossag
= Terhelhetdseg

« Sebességek a megfogo
szerkezeten meérve

= Gyorsulasok a megfogo
szerkezeten mérve

« Kézcsuklon
megengedett statikus
terhelés

« Hajtasrendszer

= Vezeérlés

« Programozas

= Programnyelv

= A teljes rendszer
felépitése

= Perifériak

« Szallitasi feltételek
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Ipari robotok osztalyozasa

Robot perifériak

igm
munkadarabforgato
periféria




Ipari robotok szerkezeti elemei

Ipari robot két részre bonthato:

> alapgépre

> effektorra
Alapgép feladata: az effektort a térben (vagy
sikban) eldirt médon mozgassa, és felvegye a
killonb6z6 eréhatasokat.
Az alapgép tovabb bonthatd:

+ Vazra (merev tagok mozgathatéan

Osszakapcsolt egyiittese) és

% Hajtasra (feladata a vaz mozgatasa)
Az effektor lehet:

> megfogoszerkezet, illetve

> szerszam
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Ipari robotok szerkezeti elemei

Teherviseld elemek, karok

Miikodés kozben a manipulatorra az alabbi erék

hatnak:
+Sulyerd ( a manipulator sulya, a megfogdban
lévo suly, a szerszam sulya)
»Surlédasi ellenallas (mozgaskor fellépd, az
egymason elmozduld részek kozott, fellépd
ellenallas a vezetékekben a csukiéban)
“+Tehetetlenségi erd ( gyorsitott tomegek esetén
mind egyenes vonall, mind forgd mozgas
esetén)
» Technologiai erd ( pl. szereléskor,
felulettisztitaskor, sorjazaskor sth. fellépd erd)
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Ipari robotok szerkezeti elemei

U\

A surlodo erfk (nyomatékok) belsd erfk, azaz a
hajtéelemek altal kifejtett erék, nyomatékok
kiegyensulyozzak ( a manipulator egészének
egyensulya szempontjab6l nem = jatszanak
szerepet)

A szerszémgépekhez viszonyitva a robotra haté

sulyer6k kisebbek, de a tehetetlenségi erdk

. L 1 7 _Jr ° . //'I, °
viszont nagyobbak, a technologiai erCk pedig
kiilsé er6ként hatnak!

Nem elegendd az allérész megtamasztasa, hanem
hizéer6t is Dbiztosité lecsavarozast kell
alkalmazni. (ibra * az illviny magassagi helyzete is beallithaté)



Ipari robotok szerkezeti elemei
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Ipari robotok szerkezeti elemei

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

»A vekonyfall zart szelvény szilardsagi szempontbal
is kedvezb, az anyagot jol ,kihasznalja”.

» A karokra Osszetett igénybevétel hat, ennek jelentés
része csavaras. A csavart vékonyfall, zart
keresztmetszetli csévek merevsége (az egységnyi
szogl elcsavarodast okozd nyomaték nagysaga) a
csavarasi masodrendd nyomatekkal aranyos.

»Bizonyithaté, hogy a koralaki c¢s6& ©60%-kal
merevebbmint a négyzetalaku.
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Ipari robotok szerkezeti elemei

»Ha kulonb6z6 falvastagsagu, de
azonos sulyu csoveket hasonlitunk
ossze, melyek  keresztmetszet
terulete allandd, akkor adott sulyu
cso6nél a falvastagsag csokkenésével
négyzetesen n6 a merevseg. = A
falvastagsagot zl lehetbsegek
hataraig csokkenteni kell.

»Ezek a hatarok: a csatlakoztathatéosag a
kapcsolddo alkatrészhez (csavarozassal,
hegesztéssel), és a c¢sb, mint héjszerkezet
stabilitasa (ellenallas horpadassal szemben).
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Ipari robotok szerkezeti elemei
Vezetékek, csuklok

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

Mozgas iranya:
» vezetekeknel <  egyenes vonalu
» csukloknal %  forgd mozgas (tengely kériil)

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

Forgo karokkal 21 -nél kisebb elfordulassal
IS be lehet jarni a munkateret.
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Vezeték

Alkalmazas AU

Helyigény L HagyobD

Merevség ﬂ'clgyobb

Hatasfok — - kedvez0bb
ManOverezOképesség — kedvezOblb
Vezérlés — bomyolultalss

A csuklok teljes szerkezeti kialakitasa elfer a
csatlakozokarok keresztmetszetének belsejeben.
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Ipari robotok szerkezeti elemel

Egyenesvonalu vezetékek

Szerkezeti kialakitas szerint 2 csoportra oszthatok:

4 A

Gorgos

Csuszo

STAR vezetékek




Ipari robotok szerkezeti elernei

Gorgos vezetékek

—
—
-

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

olcsobl

Koltségek

Helyigény kiselsls
Surl6dasi ellenallas -
Merevseg -
Csillapitas joI15

SzennyezOdésekkel szembeni
érzékenység

kevéshé érzekeny

Holtjaték holtjatck mentes

Vontatasi ellenallas leless

Akadozd cstszas ellnles

Karbantartas nem igenyel

Stick slip: akadozo6 csuszas kis ,v'-nél
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t1 elernel

(D

[pari robotok szerkez
D

Csaszovezetekek

Anyagparositas:
edzett acel (hosszu vezetek) = muianyag

Hosszu vezeték keresztmetszete lehet:
» Kor

> Nnegyszog

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



Ipari robotok szerkezet
Gordulo vezetékek

A gordulévezeteket el6feszitve épitik. Az
egymason elmozduld reszeket belsO erorendszer
szoritia o0ssze, igy merevseget es holtjatek
mentesseget lehet elerni.

713, abra Hengeres gorgds elemek
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Ipari robotok szerk

Gordulo vezetékek

A gorduld kapcsolat miatt
Kicsi a vontatasi ellenallas,
és nincs akadozo csuszas
(stick  slip) jelenseég.
Karbantartast nem
igényelnek, a beépitéskor
elvegzett zsirzas a teljes
élettartamra elegendo.
Rovid elmozdulasoknal
gorgosoros vezeteket
epitenek.

ezetl elernel

(D
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—

3.10 abra Gorgdsoros vezeték




Ipari

Gordulo vezetékek

o | t~ b amavlamatts alavxa at
rl robotok szerkezetl elemel

Rovid elmozdulasoknal gorgosor,
elmozdulasoknal edzett acelsinen gordulo betetek.

A kor keresztmetszetl

sint a golyokat
tartalmazo persely
vagy teljesen

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

hosszabb




Ipari robotok szerkezeti elernei
Csusz6- gordulovezetékek

Az egyenes vezetéknek fel kell vennie:
»a vezetekre hatdo merdleges iranyu erdket es

»a mindeniranyu nyomatékot
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Iparl robotok szerkezetl elernel

-

Csuszo6- gordulovezetéekek

igm robot allvanyok

Robot, manipulator egyenesvonalu vezetékkel
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Csuszo6- gordulovezetéekek

Gorgos elem csatlakoztatasa:
»keét hosszu vezetéken keresztul (sinen)

Teleszkopos jellegl egyenes vezetekek:

»viszonylag nagysulyu (450N) munkadarabok mozgatasa
»helytakarekosabb

>




T R T
lpari robotok szerkezetl elerel

Gordulo vezetékek

Fanuc robot Vezeték két robot ,,utaztatasa”



Temme: ol bls cmoalomae: aloemm o
Ipari robotok szerkezeti elemei

1.3. Forgé vezetékek, csuklok
A robotok forgo tengelyeinél levo csapagyak igénybevétele
jelentésen eltér a szokasos forgé géptengelyek
csapagyainak igenybevételétol.
Jellemzoi:
»robotkarok szogsebesséege kicsi

»elfordulasi szog korlatozott

»mukodés szakaszos

Csapagyazas lehet:
»CsuUszo

»gordulé
33



Ipari robotok szerkezeti elemeil

1.3. Forgo vezetékek, csuklok
Csusz6 csapagyak tulajdonsagai:
»Kis szerkezeti meret
»muanyag(pl.:teflon) perselyben futé acél tengely a
legelterjedtebb
»megfogok kozelében alkalmazzak

Gordulo csapagyak esetén teljesitendo:

Elég nagy furatatmeéro hajtaslanc a csukloszerkezet
belsejeben

ultrakonnyi csapagyak
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Ipari robotok szerkezeti elernei

A fuggoleges
mozgatas

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

(lasd abra).

I (le fel] rengely —fek
: I
Gordud ors6 [

Gordild anyo 2 l[

o S |1 A

-3 [

le- fel mozgas (2}

OCmator (30 M)

I»f/
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N

Forgats sgysi Alsé tartodilvany PRt Moy

35



Ipari robotok szerkezeti elemei
Forgo vezetékek, csuklok

62
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3.16 dbra Azonos furatatmerogu kiilonbozd golyoscsapagyak
keresztmetszete



Készondm a figyelmet!
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