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IPARI ROBOTOK

Dr. Pintér Jozsef



= JPARI ROBOTOK fejlodésének attekintése

m A robot sz6 eredete, alkalmazasi teriiletek, a
"kiabrandulas" és okai, a hazai helyzet, a
fejlédés tendenciai, stb.

m Az ipari robot és a manipulator fogalma

m Robotok kinematikai jellemzdi, munkatér-
tipusok, azok jellemzése, 6sszehasonlitasa



FEJLODESTORTENET

s Low rabbi ® GOLEM < " Sem ha

foras ,, varazsige ¥
"programlapocska' informacié hordozé

m Kempelen Farkas (1734-1804)
sakkozogépe (1769)

m ROBOT szlav eredetti sz6 ""'rabota"
igas v. kézi napszam, ...

= Karel Capek R.U.R. (Rossum univerzalis

robotjai szindarab) 1923-ban leforditjak angol nyelvre
(Itt a robotok gépi szornyek, androidok, amelyek az
emberek ellen fordulva elpusztitottak dket, €s atvették a
hatalmat).




FEILODESTORTENET

= A VDI 2860 iranyelv (1981) szerint:

»wAz 1pari robot univerzalisan allithato
tobbtengelyli mozgdé automata, melynek
mozgas-egymasutanisaga (utak és szogek)
szabadon - mechanikus beavatkozas nélkiil
— programozhato és adott esetben szenzorral
vezetett, megfogodval, szerszammal vagy mas
gyartoeszkozzel felszerelhetd, anyagkezelési
¢s technologiai feladatra felhasznalhato”



FEJLODESTORTENET
El6zmények:

s NC-technika, USA, 1948-52

m M.L.T. — Térbeli feliilet marogéppel valo
megmunkalasa, egyszerre 3 iranyban

m tavmiikodtetésli manipulatorok, USA, 1946-50

= 1954. Georg DEVOL szabadalma, = Joe

Engleberger (a ,,robotika atyja”) 1961-ben
megalapitja az UNIMATE céget General
Motors részére robot (szamjegyes vezérlés,
hidraulikus hajtas)



FEJLODESTORTENET
= 1965. Anglia USA robotokat vasarol

= 1971. Kifejlesztik a Stanford kart, amely egy
tisztan villamos hajtasti kisrobot, ¢ a
PUMA sorozat el6futara.

*1975. Az Unimation PUMA

sorozatanak a bevezetése.

* 1985. Vilagméretben
elkezdodik az autonom
mobil robotoknak a

L dbra. A PUMA robot (UNIMATION)

fejlesztése.
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I dbra. A PUMA robot (UNIMATION)
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Robotok alkalmazasa
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m Alkalmazasi teriiletek (1980-as években):

= ponthegesztés = 28%
m ivhegesztés & 20%
m festés & 11%
m szerelés & 7%

® munkadarab kezelés & 24%
m kutatas, oktatas & 10%



Robotok alkalmazisa

-
m 1986. megkezddodik a oot
"csalddas" idoszaka al
m telit6dott az egyszerd .
alkalmazasok piaca, a ; . i
szerelés muveletének ’%
robotositasa igen nehéz )
(pl. érzékelok, =
szoftverek, stb. ) -
e e e

2. dbra. Az USA roboigydrtoinak elérebecsiilt és tény-
leges termelési iiteme (millio USD-ban)
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Robotok alkalmazasa
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m Alkalmazasi teriiletek (1990-es években):

B anyagmozgatas & 25%o
m hegesztés (pont- és ivh.)& 15%
m festés & 10%
m szerelés A 35%

" egyéb & 15%



Robotok alkalmazisa

Anyagmozgato robot Hegeszt6 robot



Robotok alkalmazisa

Festo robot Szerelo robot



Robotok alkalmazisa

Asimo a humanoid
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Robotok alkalmazisa

Alkalmazasi teriiletek M.on.
(1990-es évek):
présgépkiszolgalas
hegesztés (pont- éls ivh.)
festés

szerelés
szerszamgépkiszolgalas
oktatas

fémontés és egyéb

& 25%
& 25%
& 5%

& 3% 7
& 20%
& 17%
5%




Robotok alkalmazisa

FANUC ROBOT
SCARA robot



5. évenként 25%-0s robotigény névekedés
Novekszik a specialis alkalmazasok részaranya
Beallasi pontossag né (kisebb mint 1 pm)

A legnagyobb teherbiras eléri az 5000 kg-ot

A programozhat6 pont sebessége eléri a 12-15 m/s
-ot, a gyorsulas 5-7 G-re n6

Az onsuly a jelenlegi 25%-ra cs6kken
Bovil a szamitogépes alkalmazasok kore
Elterjednek az optikai eszk6zok (pl. 1€zer)

Vezérlésekben megjelenik a CISC és a RISC, a
neuralis halézatok a FUZZY LOGIC megjelenése



Robotpiac

A nehezen beindul6 robotpiac mara 5,4 milliard
dollarosra nétt, és egyes elemzék szerint ez 2010-re

17 milliard felé emelkedhet.

A vilagszerte gyartott ipari robotok mennyiségének
nyomon kévetése
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[pari robot fogalma

Manipulator:

Kézzel, vagy  geépi uton vezerelt
anyagmozgato szerkezet, mely targyak
megfogasat, terbeli helyzetének

megvaltoztatasat, vagy megtartasat, majd
elengedéset biztositja.

Ipari robot:

Ujraprogramozhato, tobbcélu manipulator, amely anyag,
alkatrész, szerszam, vagy kulonleges eszkoz — valtoztathato
program szerinti — mozgatasat vegzi szamos feladatvariacio
vegrehajtasara.



Ipari robot fogalma

> Keézi vezerlésu
manipulator koézvetlendl a
kezelo altal vezerelt
szerkezet.

» A mozgatas a kezelo
mozgato erejenek
mechanikus atvitelével,
vagy tavvezerlessel
lehetséges (master-slave,

mester-szolga
szerkezetek).

Hat szabadsagfoku kozvetett kezi vezerlesi
Manipulator (Master-slave-System)



[pari robot fogalma

Master

Mesterkar
Hajtasszabalyozas
blokkdiagramja
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Tiny-Micro Mark-1 (Japan) mikromanipulator



Ipari robot fogalma

Exoskeleton
Master-slave
(mester-szolga)
rendszer JET
Propulsion Laboratory,
USA




Ipari rc

Robotgeneraciok:
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1. Generacids robotok:

»Csak vezérléssel miukodtethetok
> A kornyezet meghatarozott

> Egyszerl feladat

»(Gyorsasag, pontossag jellemzi

>Nincs alkalmazkodo képessege, nem
erzekeli a kornyezet valtozasait
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2. Generacios robotok:

> Nem egyertelmien meghatarozott a
targyak helyzete

> Kornyezetuket szenzorokkal vizsgaljak

> A szamitogép barmikor képes modositani
a robot mozgasat (pl. varatlan akadaly)

»Dontéen szereld robotok
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3. Generacios robotok:

»>Jol alkalmazkodnak a kornyezet
valtozasaihoz

> Alakokat és helyzeteket ismernek fel
>Onallé dontéseket hoznak

> A kornyezetbdl informaciot szereznek és ez
alapjan kepesek sajat programot irni,
Janulasi kepesseq”

> Bonyolult feladatokra

25



Robotok alkalmazasa

ABB IRB 140-es robot

ABB robot csalad




Robotok alkalmazisa

Két huzalos eljarassal dolgozo
hegesztd robot (1gm)




Kinematikai strukturak
1T+2R




Kinematikal strukturak
Hasab alaka munkatér , )
3T — harom haladé
a. MOoZzgas
/f »Derékszogi (Descartes)
L _____ | _ | koord.rendszer
S > a0%
%
Henger alaku (iireges) munkatér
b tf" 2T+1R
f—élb—:gf @ ketté halad6 + egy forgd
b w MOZgas

; 2T+1R Hengerkoordinatak



» 1T+2R (egy haladé és
@ kett6 forgd mozgas)
\x—7/ » G6émbkootdinatik

b és ¢ munkatér 6sszesen kb. 12%

GOmbalaki munkatér
(a » 3R (harom forgastengely)
« » Csuklékoordinatak
» 40%




Kinematikai strukturalk

I 1T - ZR (akadalykeriil6 képesség)
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Szerelés (akadalykeriil6 képesség)

SCARA tipust robot és munkatere



Kinematikai strukturalk
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3. 4. abra. Ipari robotok alaptipusai
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Robotok osztalyozasa, felépitésiik

A hasab (TTT) ill. a gomb (RRR) alaki munkaterek 6sszehasonlitasa:

r l. -3 L 3 /7 I
Tulajdonsdgols

Flasip (571

Gormb (51)

1. Targy felvétel, lerakas
2. Energia
3. TerhelO nyomaték
4. Targy méretek
5. Szabadsagfokok

6. Mozgas utak

7. Térbeli palyapont
helyzete
8. Vezérlés

Kozvetlen
V,H,P
Nagy
Nagy
ElsOsorban linearis

Gyakorlatilag korlatlan
DontOen egy sikban

ElsOsotban pontvezérlés

Akadaly felett atnyulva is
Vv
Kicst
Kozepes
ElsOsorban forgd

FellépO nyomaték altal
korlatozott

TetszOleges

Szakasz és pont vezérlés

9. Pozicional6 egység EgyszerU Bonyolult
10. Uzemid6 Kozepes Nagy
_11. Térkihasznalas Kozepes Kozepes

34



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




Kinematikai strukturak

a L
|
e =1

f
Wi, 5
L
)

SCARA tipusu robot
Csuklos robot Mitsubishi

Mitsubishi



Kinematikai strukturak

SCARA tipusu robot




/_

SHOULDER ROTATION 320°

| -,
‘\i
) ELBOV PGTATION 300°
8.01n, i
i)

FLANGE “gnin.
ROTATION (20amm;

& M @ A
i O 238°
” ’(ﬁ-’gw
T

WRIST ROTATION 575°

I dbra. A PUMA robot (UNIMATION)



Robotok mukatértipusai
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Robotok mukatértipusai

FANUC ROBOT
SCARA robot



Robotok mukatértipusai

ABB IRB 140-es robot




Ipari robot mozgastér jellernzi
(VDI 2861)

a & biztonsagi tér
b & holttér Veszélyzona =a+b + ¢

c ¥ munkatér



Készondm a figyelmet!
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