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Tananyag vTananyag váázlatazlata

IPARI ROBOTOK fejlődésének áttekintése

A robot szó eredete, alkalmazási területek, a 
"kiábrándulás" és okai, a hazai helyzet, a 
fejlődés tendenciái, stb.

Az ipari robot és a manipulátor fogalma

Robotok kinematikai jellemzői, munkatér-
típusok, azok jellemzése, összehasonlítása



FEJLFEJLŐŐDDÉÉSTSTÖÖRTRTÉÉNETNET
Löw rabbi  GÓLEM  " Sem ha 
foras „ varázsige 
"programlapocska" információ hordozó

Kempelen Farkas (1734-1804) 
sakkozógépe (1769)
ROBOT szláv eredetű szó "rabota" 
igás v. kézi napszám, ...
Karel Capek R.U.R. (Rossum univerzális 

robotjai színdarab) 1923-ban lefordítják angol nyelvre

(Itt a robotok gépi szörnyek, androidok, amelyek az 
emberek ellen fordulva elpusztították őket, és átvették a 
hatalmat).



FEJLFEJLŐŐDDÉÉSTSTÖÖRTRTÉÉNETNET

A VDI 2860 irányelv (1981) szerint:
„Az ipari robot univerzálisan állítható
többtengelyű mozgó automata, melynek 
mozgás-egymásutánisága (utak és szögek) 
szabadon - mechanikus beavatkozás nélkül 
– programozható és adott esetben szenzorral 
vezetett, megfogóval, szerszámmal vagy más 
gyártóeszközzel felszerelhető, anyagkezelési 
és technológiai feladatra felhasználható”



FEJLFEJLŐŐDDÉÉSTSTÖÖRTRTÉÉNET NET 
Előzmények:

NC-technika, USA, 1948-52
M.I.T. – Térbeli felület marógéppel való
megmunkálása, egyszerre 3 irányban
távműködtetésű manipulátorok, USA, 1946-50
1954. Georg DEVOL szabadalma, Joe
Engleberger (a (a „„robotika atyjarobotika atyja””) ) 1961-ben 
megalapítja az UNIMATE céget General
Motors részére robot (számjegyes vezérlés, 
hidraulikus hajtás)



FEJLFEJLŐŐDDÉÉSTSTÖÖRTRTÉÉNET NET 
1965. Anglia USA robotokat vásárol

1971. Kifejlesztik a Stanford kart, amely egy 
tisztán villamos hajtású kisrobot, a 
PUMA sorozat előfutára.

•• 1975. Az Unimation PUMA 
sorozatának a bevezetése.
• 1985. Világméretben 
elkezdődik az autonóm 
mobil robotoknak a 
fejlesztése.



FEJLFEJLŐŐDDÉÉSTSTÖÖRTRTÉÉNET NET 



Robotok alkalmazRobotok alkalmazáása sa 

Alkalmazási területek (1980-as években):

ponthegesztés 28%

ívhegesztés 20%

festés 11%

szerelés 7%

munkadarab kezelés 24%

kutatás, oktatás 10%



Robotok alkalmazRobotok alkalmazáása sa 

1986. megkezdődik a 
"csalódás" időszaka

telítődött az egyszerű
alkalmazások piaca, a 
szerelés műveletének 
robotosítása igen nehéz 
(pl. érzékelők, 
szoftverek, stb. )



Robotok alkalmazRobotok alkalmazáása sa 

Alkalmazási területek (1990-es években):

anyagmozgatás 25%

hegesztés (pont- és ívh.) 15%

festés 10%

szerelés 35%

egyéb 15%



Robotok alkalmazRobotok alkalmazáása sa 

Hegesztő robotAnyagmozgató robot



Robotok alkalmazRobotok alkalmazáása sa 

Festő robot Szerelő robot



Robotok alkalmazRobotok alkalmazáása sa 

Asimo a humanoid



Robotok alkalmazRobotok alkalmazáása sa 



Robotok alkalmazRobotok alkalmazáása sa 
Alkalmazási területek M.on. 
(1990-es évek):
présgépkiszolgálás 25%
hegesztés (pont- éls ívh.) 25%
festés 5%
szerelés 3% ?
szerszámgépkiszolgálás 20%
oktatás 17%
fémöntés és egyéb 5%



Robotok alkalmazRobotok alkalmazáása sa 

FANUC ROBOT
SCARA robot



Robot fejlRobot fejlőőddéési trendeksi trendek
5. évenként 25%-os robotigény növekedés
Növekszik a speciális alkalmazások részaránya
Beállási pontosság nő (kisebb mint 1 µm)
A legnagyobb teherbírás eléri az 5000 kg-ot
A programozható pont sebessége eléri a 12-15 m/s 
-ot, a gyorsulás 5-7 G-re nő
Az önsúly a jelenlegi 25%-ra csökken
Bővül a számítógépes alkalmazások köre
Elterjednek az optikai eszközök (pl. lézer)
Vezérlésekben megjelenik a CISC és a RISC, a 
neurális hálózatok a FUZZY LOGIC megjelenése



RobotpiacRobotpiac

A nehezen beindulA nehezen beindulóó robotpiac mrobotpiac máára 5,4 millira 5,4 milliáárd rd 
dolldolláárosra nrosra nőőtt, tt, éés egyes elemzs egyes elemzőők szerint ez 2010k szerint ez 2010--re re 
17 milli17 milliáárd felrd feléé emelkedhet. emelkedhet. 



Ipari robot fogalmaIpari robot fogalma

ManipulManipuláátor:tor:
Kézzel, vagy gépi úton vezérelt 
anyagmozgató szerkezet, mely tárgyak 
megfogását, térbeli helyzetének 
megváltoztatását, vagy megtartását, majd 
elengedését biztosítja.

Ipari robot:Ipari robot:
Ujraprogramozható, többcélú manipulátor, amely anyag, 
alkatrész, szerszám, vagy különleges eszköz – változtatható
program szerinti – mozgatását végzi számos feladatvariáció
végrehajtására.



Ipari robot fogalmaIpari robot fogalma
KKéézi vezzi vezéérlrlééssűű

manipulmanipuláátortor közvetlenül a 
kezelő által vezérelt 
szerkezet. 

A mozgatás a kezelő
mozgató erejének 
mechanikus átvitelével, 
vagy távvezérléssel 
lehetséges (mastermaster--slaveslave, , 
mester-szolga
szerkezetek).

Hat szabadságfokú közvetett kézi vezérlésű
Manipulátor (Master-slave-System)



Ipari robot fogalmaIpari robot fogalma

Mesterkar
Hajtásszabályozás 
blokkdiagramja

Tiny-Micro Mark-1 (Japán) mikromanipulátor



Ipari robot fogalmaIpari robot fogalma

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



Ipari robot fogalmaIpari robot fogalma
Robotgenerációk:

1. Gener1. Generáácicióóss robotokrobotok::

Csak vezCsak vezéérlrlééssel mssel műűkköödtethetdtethetőőkk
A kA köörnyezet meghatrnyezet meghatáározottrozott
EgyszerEgyszerűű feladatfeladat
GyorsGyorsasasáág,g, pontosspontossáág jellemzig jellemzi
Nincs alkalmazkodNincs alkalmazkodóó kkéépesspesséége, nem ge, nem 
éérzrzéékeli a kkeli a köörnyezet vrnyezet vááltozltozáásaitsait
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Ipari robot fogalmaIpari robot fogalma

2. Gener2. Generáácicióóss robotok:robotok:

Nem egyNem egyéértelmrtelműűen meghaten meghatáározott a rozott a 
ttáárgyak helyzetergyak helyzete
KKöörnyezetrnyezetüüket ket szenzorokszenzorokkal vizsgkal vizsgááljljáákk
A szA száámmííttóóggéép bp báármikor krmikor kéépes mpes móódosdosíítani tani 
a robot mozga robot mozgáássáát (pl. vt (pl. vááratlan akadratlan akadáály)ly)
DDööntntőően szerelen szerelőő robotokrobotok
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Ipari robot fogalmaIpari robot fogalma

3. Gener3. Generáácicióóss robotok:robotok:

JJóól alkalmazkodnak a kl alkalmazkodnak a köörnyezet rnyezet 
vvááltozltozáásaihozsaihoz
Alakokat Alakokat éés helyzeteket ismernek fels helyzeteket ismernek fel
ÖÖnnáállllóó ddööntntééseket hoznakseket hoznak
A kA köörnyezetbrnyezetbőől informl informáácicióót szereznek t szereznek éés ez s ez 
alapjalapjáán kn kéépesek sajpesek sajáát programot t programot íírnirni, , 
„„tanultanuláási ksi kéépesspesséégg””
Bonyolult feladatokraBonyolult feladatokra

25



Robotok alkalmazRobotok alkalmazáásasa
ABB IRB 140-es robot

ABB robot család



Robotok alkalmazRobotok alkalmazáásasa

Két huzalos eljárással dolgozó
hegesztő robot (igm)



Kinematikai Kinematikai strukturstrukturáákk
3T3T

2T2T++1R1R

1T1T++2R2R

3R3R



Kinematikai Kinematikai strukturstrukturáákk
3T 3T –– hháárom haladrom haladóó
mozgmozgááss

DerDeréékszkszööggűű (Descartes) (Descartes) 
koord.rendszerkoord.rendszer

40%40%

2T2T++1R1R

Hasáb alakú munkatér

2T2T++1R1R
kettkettőő haladhaladóó ++ egy forgegy forgóó
mozgmozgááss
HengerkoordinHengerkoordinááttáákk

Henger alakú (üreges) munkatér



Kinematikai Kinematikai strukturstrukturáákk

1T1T++2R 2R (egy halad(egy haladóó éés s 
kettkettőő forgforgóó mozgmozgáás)s)

GGöömbkoordinmbkoordinááttáákk

GGöömbalakmbalakúú munkatmunkatéérr
3R 3R (h(háárom forgrom forgáástengely)stengely)

CsuklCsuklóókoordinkoordinááttáákk
40%40%

GGöömb (mb (üüreges) alakreges) alakúú munkatmunkatéérr

b és c munkatér összesen kb. 12%



Kinematikai Kinematikai strukturstrukturáákk

Kb. 10-12% 

1T+ 2R (akadálykerülő képesség)

Szerelés (akadálykerülő képesség)

SCARA típusú robot és munkatere



Kinematikai Kinematikai strukturstrukturáákk



Kinematikai Kinematikai strukturstrukturáákk



A hasáb (TTT) ill. a gömb (RRR) alakú munkaterek összehasonlítása:

TulajdonsTulajdonsáágokgok HasHasááb (3T)b (3T) GGöömb (3R)mb (3R)
1. T1. Táárgy felvrgy felvéétel, leraktel, lerakááss KKöözvetlenzvetlen AkadAkadáály felett ly felett áátnytnyúúlva islva is
2. Energia2. Energia V, H, PV, H, P VV
3. Terhel3. Terhelőő nyomatnyomatéékk NagyNagy KicsiKicsi
4. T4. Táárgy mrgy mééretekretek NagyNagy KKöözepeszepes
5. Szabads5. Szabadsáágfokokgfokok ElsElsőősorban linesorban lineáárisris ElsElsőősorban forgsorban forgóó
6. Mozg6. Mozgáás utaks utak Gyakorlatilag korlGyakorlatilag korláátlantlan FellFellééppőő nyomatnyomatéék k ááltal ltal 

korlkorláátozotttozott
7. T7. Téérbeli prbeli páályapont lyapont 
helyzetehelyzete

DDööntntőően egy sen egy sííkbankban TetszTetszőőlegesleges

8. Vez8. Vezéérlrlééss ElsElsőősorban pontvezsorban pontvezéérlrlééss Szakasz Szakasz éés pont vezs pont vezéérlrlééss
9. Poz9. Pozíícioncionáállóó egysegyséégg EgyszerEgyszerűű BonyolultBonyolult
10. 10. ÜÜzemidzemidőő KKöözepeszepes NagyNagy
11. T11. Téérkihasznrkihasznáállááss KKöözepeszepes KKöözepeszepes
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MunkatMunkatéértrtíípusokpusok öösszehasonlsszehasonlííttáásasa



Kinematikai Kinematikai strukturstrukturáákk

SCARA típusú robot
MitsubishiCsuklós robot

Mitsubishi



Kinematikai Kinematikai strukturstrukturáákk

SCARA típusú robot





Robotok Robotok mukatmukatéértrtíípusaipusai



Robotok Robotok mukatmukatéértrtíípusaipusai

FANUC ROBOT
SCARA robot



Robotok Robotok mukatmukatéértrtíípusaipusai

ABB IRB 140-es robot



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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