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>
A tanfolyam célja ) oo

Ezt a bevezetd tanfolyamot Ggy terveztilk megq, hogy az ipari robotok terliletén kezdd felhasznaldk lehetdséget kapjanak az
ipari robotika alapjainak elsajatitasara.
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> A tanfolyam felépitése ) oo

A tanfolyam tartalma az alabbiak szerint épil fel.
Javasoljuk, hogy a képzést az 1. fejezettdl kezdje.

1. fejezet - Mik azok az ipari robotok?

lsmerje meg az ipari robotizalas alapjai: a robotok céljat, tipikus alkalmazasi terlileteiket és a felhasznalasi peldakat.

Zarbteszt

Teljesitéshez szlikséges arany: 60% vagy tébb.
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)
Hogyan hasznalja ezt az e-képzés eszkozt

Tovabb a kiwvetkezd oldalra Tovabb a kéivetkezd oldalra.

Vissza az elézb oldalra Vissza az eldzd oldalra.

Ugrés a kivént oldalra Megjelenik a ,Tartalomjegyzék”, amellyel a kivant oldalra navigalhat.

Kilépés a tanfolyambadl.

oz pleb Az ablakok, pl. a ,Tartalom” képernyd és a tanfolyam bezarddik.
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)

VTSI A hasznalatra vonatkozo ovintézkedések

) ood

Biztonsagi ovintézkedések

Mielott a képzésben emlitett eszkdzoket hasznalna, olvassa el a megfeleld kézikényvben talalhaté Biztonsagi
ovintézkedéseket, és tartsa be az abban szerepld biztonsagi utmutatasokat.
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> Mi is egy ipari robot? ) oo
“ Az ipari robot szerepe )

A robot” szora altalaban emberformaju gépezetek jutnak az ember eszébe. Ez valoszinidleg a rajzfilmek, az anime és a
popkultira hatasa miatt van igy, ahol futurisztikus, emberszer( gépekként abrazoljak a robotokat.

A jelen tanfolyamban ismertetett ipari robotok nem hasonlitanak a fenti képhez.
Akkor milyen is pontosan egy ipari robot?

(1) Az ipari robot meghatarozasa
(2) Az ipari robotok hasznalatanak elényei
(3) Ipari robotokkal kapesolatos biztonsagi dvintézkedések

Milyen is eqgy

ipari robot? En az ipari robotok

csaladjaba tartozom.
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= |
»“ Az ipari robot szerepe ) 0oo

Az ipari robot meghatarozasa

Az 1SO (Nemzetkdzi Szabvanylgyi Szervezet) meghatarozasa szerint az ipari robot ,programozhatd manipulator, amely
automatikusan vezérelhetd és programozhatd harom vagy tébb tengelyen.”

*A manipulator sz6 ebben a kontextusban olyan eszkoézt jelent, amely emberi karként mikodve kilénbzd Uzemelési
feladatokat lat el.

FRobotok, amelyeket nem az

Amikor az emberek meghalljak az ,ipari robot” szét, tébbséglk az autéipari tigyfelek kémyezetében

alkatrészek gyartésora mellett felsorakoz6 robotokra vagy az elektronikus makbdnek, paloaul otthoni

) automatizalas, szorakoztatas,
termekeket dsszeszereld robotokra gondol, ahogy azt a TV-ben latjak. otthoni szolgaltatasok, sth. nem
Ugyanakkor a fenti meghatarozas szerint barmely olyan, daruhoz hasonlé karral tartoznak az ipari robotok

rendelkezd berendezés, amelyet PLC vagy hasonld eszkiéz vezérel, thkéletes példa

csaladjaba”

az ipari robotra.

Ezek a tipust robotok kilénbéznek az olyan nem ipari robotoktdl (szemelyi
robotoktdl), amelyek mindennapi feladatok latnak el az otthonok automatizalasaban
vagy a szorakoztatas tertletén.
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»“ Az ipari robot szerepe

Az ipari robotok hasznalatanak elényei

Elénysk

Hasznalhatok a
termelékenyseg nivelésera.

Robotfunkciok

A robotok segitsegevel a targyak egyik helyril a
masikra mozgathatok. // Az emberekkel
szemben a robotok képesek szinet nélkil, napi
24 oraban, heti 7 napon at dolgozni. [/ A
robotok képesek ismétlddoen és kivetkezetes
pontossaggal mozgatni targyakat, nagy
sebesseggel.

Emberi gépkezeltkkel
dsszehasonlitva

@ (kivald)

Szomagyarazatra van
szilkség a haromszdg, a
kér, a 2 kdr, stb.
jelentésének
meghatarozasahoz

Specialis célberendezésekkel
dsszehasonlitva

2 (viszonylag gyenge)

Azonban
a (@ (kivald)
specializalt robotokhoz, melyek
hegesztést, tdmitast vagy ehhez
kapcsolodo folyamatokat
végeznek.

Magas szintli rugalmassagot
kinalnak

Tarolhatjak a programokat t6bb tipushoz.
Tipuscsere esetén képesek azonnal valtani a
miveletek kizdtt.

Hasznalhatok dsszetett feladatok kezelésére.

Program
2 3

Agep  Bagep Cagép

< (9)

A gépkezeldk szamara
Ujabb gondot jelent, hogy
megtanuljak a kilonbizd

miveleteket az egyes

tipusokhoz.

@ (kivald)

Az egyedi gyartasu, specialis
célra készilt berendezések nem
rugalmasak. Megfelelden végzik a
munkat, ha csak egyetlen
alkatrész kezelése a feladatuk.

Kdnnyen fejleszthetdk vagy
atrendezhetdk

A robotmozgas igeny szerint, szabadon
modosithato.

@ (kivald)

Magyon kéltséges az egyedi
gyartasu, specialis célra készilt
berendezések atalakitasa az (j
tipusi funkciok elvégzésehez.
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»“ Az ipari robot szerepe

Elénysk

Robotfunkciok

Emberi gépkezeltkkel
dsszehasonlitva

Specialis celberendezesekkel
dsszehasonlitva

A rendszerek gyorsan
indithatok.

Az inditasi beallitasokhoz
szilkséges idd lerdvidithetd,
mivel csak kevés inditasi
probléma jelentkezhet.

Ez egy altalanos célra kesziilt tipus, amely
nagy szabadsagfokot biztosit.

Kiemelkedd megbizhatosagat az eldzdleg
telepitett szamos tipus meggydzd adatai is
bizonyitjak.

o G

Automatikus
mikadés

Ay (viszonylag gyenge)

@ (kivala)
A specialis célgepek olyan egyedi
megrendelésre keszilt tipusok,

amelyek tervezase és gyartasa
hosszabb id6t vesz igénybe.

Segitenek megvedeni a
dolgozokat az Gzemi
balesetek kockazatatol.

Ugy mozognak, mint a gépkezeld kezei és
karjai.

(Képesek oszetettebb mozgasok elvégzésére.)

@ (kivalo)

Azonos
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»“ Az ipari robot szerepe

Elonyok Robotfunkciok

Panasz nélkil, pontosan az utasitasok szerint
fognak makodni.
Megszabadit az egyszeri

miiveletektdl &s lehativé Ugyanakkor kevésbé sokoldaliak.

Emberi gépkezeltkkel
osszehasonlitva

® (kivalo)

Mehéz lehet a hatékonysag

Specialis celberendezesekkel
dsszehasonlitva

termekmindseq javitasara.

teszi az Osszetettebb névelése olyan gépkezeldk Azonos
feladatok elvégzesét. esetéban, akik
folyamatosan egyszerd
feladatokat végeznek.
Mindig azonos modon mikddnek, kizarjak az
alkatrész-Gsszeszerelési hibak vagy mas
problémak lehetdseget. B
QO (o)
Hasznalhaiok a Magyon nehéz teljesen Azonos

kiszlirni a gépkezeld hibait,
még tapasztalt gepkezeldk
aeseteban is.




kgl FA_Equipment_for_Beginners{Industrial Robots)_HU

= |
»“ Az ipari robot szerepe ) 0oo

Ipari robotokkal kapcsolatos biztonsagi évintézkedések
Az ipari robotok a karjaik el6re-hatra mozgatasaval lzemelnek.
Egy pillantassal nagyon nehéz felmérni, hogy merre fognak mozdulni.
A robotok periférias biztonsagi eszkdzdkkel egyltt Gzemelnek.
A betanitasi szakaszban a robot telepitését végzd gepkezeldnek nagyon kdzel kell allni a robothoz a programozas
elvégzéséhez.
A multban eléfordultak olyan Gzemi balesetek, amikor a fentiekhez hasonld feladatok elvégzése kdzben a gépkezeld
beszorult a robotok ala vagy két robot kéze.
Az elmult években az ipari robotokat veszelyes vagy mérgezd miveletekre terveziék (a részletekért lasd az ,Ipari robot
betanitasa és hasonld miveletek”, valamint az .Ipari robotok préobalizemelése” részt), ahol a gépkezeldknek specialis
képzést kellett elvégezni a feladat megkezdése elétt.
A vallalatok szamara torvény irta elé védéberendezések, példaul véddkorlat hasznalatat, mely megakadalyozta, hogy a
kezeld érintkezésbe keriiljén a berendezéssel; valamint azt, hogy megfogalmazzak, alkalmazzak és szigorian betartsak az
lzemelési elGirasokat, elirasszerlen hasznaljak a figyelmeztetd Gzeneteket és ellendrzéseket; illetve egyéb biztonsagi
eldirasokat alkalmazzanak az lzemeltetés kézben. (Japanban)

4
Q)
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»m Ipari robotok tipusai és hasznalati médjuk

Ipari robotok tipusai
Az ipari robotok fébb tipusai az alabbiak szerint osztalyozhatok.
(a) Besorolas mechanika szerint
(b) Kialakitas és alkalmazas

Napjainkban egyre nehezebb egyszerl osztalyokba sorolni a robotokat, mivel azok egyre dsszetettebbé valnak.

Ezért az aktualis termekek nevében szerepel a ,(b) Mechanikus szerkezet” és a termek sorozatneve”.
Példaul a Mitsubishi Electric robotjainal a terméknév lehet figgdbleges, csuklos robot: RV-SQ/SD sorozat és
vizszintes, csuklos robot: RH-SQH/SDH sorozat.

A specialis alkalmazasokra készilt robotokat a meghatarozott hasznalati terililet alapjan is lehet sorozatokba

csoportositani.
llyen példa a ,raklap és ladamozgato robot sorozat” és a tisztaszoba robotsorozat.”

_!}

Flggbleges, csuklos Vizszintes, csuklos
robot RV-SQ/SD sorozat RH-SQH/SDH sorozat
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»m Ipari robotok tipusai és hasznalati médjuk

) ood

Altalanos ipari robottipusok
Altalanos tipus

Szam

Elnevezés

Szekvencialis robot

JIS meghatarozas

Olyan robot, amelyhez a vezérld rendszer j
Uzemelési statuszt hoz |&étre, amint az eldzd
befejezdddtt, ehhez a berendezés (izemelési
statuszat az eldre beallitott sorrend és feltételek
szerint lépteti tovabb.

Attekintés

Olyan robot, amely meghatarozott sorrendben lép tovabb a
kovetkezd Uzemelési szakaszra az eldre beallitott
informaciok (sorrend, feltételek, besorolas, sth.) szerint.

lsmétld robot

Olyan robot, amely ismetlSdden vegrehajthatja a
betanito programban tarolt feladatprogramoet.

Olyan robot, amely miveleti sorrendeket, feltételeket,
besorolasokat s egyeb informaciokat tanul be, az alapjan,
ahogy a kezelt mozgatja a robotot, es végrehajtja a
feladatokat, mikdzben megismétli az informaciot.

Szamjegyvezerlésd robot

Olyan robot, amely miveleti sorrendeket,
feltételeket, besorolasokat és egyeb informacickat
tanul be numerikus programnyely &s egyéb
adatok alapjan, nem pedig aszerint, ahogy a
kezeld mozgatja a robotot, illetve végrehaijtja a
teljes feladatot az adott informaciok szerint.

Olyan robot, amelybe miveleti sorrendeket, feltételeket,
besorolasokat és egyeb, specialis programnyelven irt
informaciokat programoztak, vagy bemenetként fogadja a
numerikus helyzetkoordinatakat, és a programozott
informaciok alapjan mdkadik.

Intelligens robot

Olyan robot, amely a mesterseges intelligenciat
hasznalva, figgetiendl hatarozza meg, mikent
mikddjdn.

Olyan robot, amely mestersages intelligenciat hasznal, ami
azt jelenti, hogy kognitiv kepessegekkel rendelkezik, kapes
a tanulasra, az absztrakt gondolkodasra, alkalmazkodni
tud a kornyezetehez és egyeb mesterseges intelligenciaval
kapcsolatos kepessegei vannak.

Szenzorvezerlésd
robot

Olyan robot, amely a szenzoradatok alapjan
vezerli a mikddast.

Olyan robot, amelynek bemenetén a szenzorrdl érkezd
adatok hatarozzak meg a mikddést.

Adaptiv vezérlési
robot

Olyan robot, amely adaptiv vezérlesi funkciokkal
rendelkezik.

Olyan robot, amely adaptiv vezeérlesi funkciokkal
rendelkezik, es ezek a vezerldfunkciok hasznalhatok a
vezerles es egyeb tulajdonsagok modositasara, hogy a
robot megfeleljen bizonyos, a kdrnyezeti valtozasok s
egyeb tenyezok altal tamasztott felteteleknelk.

Tanulasvezérlésd
robot

Olyan robot, amely tanulasvezérlési funkciokkal
rendelkezik.

Olyan robot, amely tanulasvezérlési funkciokkal
rendelkezik, ezek a vezerlési funkciok az Uzemelési
tapasztalatokat és a kapescolodd informaciokat tikrozik a
feladatok megfeleld elvégzése erdekében.
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Ipari robot mechanikus felépitése (1)

Mechanikus szerkezetek tulajdonsagai és ezek alkalmazasa

Derékszogli koordinata-rendszeri robot

A derékszdgl koordinata-rendszer( robot karjaban a mechanikus szerkezet harom linearis csuklot

Meghatdrozas tartalmaz, amelyek a derékszogl koordinata-rendszer szerint vannak elrendezve.

MNagy merevseglk &s pozicionalasi pontossaguk megkénnyiti a vezerlést.

Mozgasi sebessegik nem igazan magas. Mikddési tartomanyuk kisebb, mint az a terilet, amelyet
elfoglalnak.

Optimalis megoldast jelentenek a munkadarabok régzitéséhez/levalasztasahoz a gyartdsori
berendezéseken(*), az XY tengelyi pozicionalast igényld miveletekhez, a rakodélapra torténd
felrakashoz és a nagy precizitast igenylé miveletekhez.

* A ,munkadarab” a feldolgozando targyra utal.

A hengerkoordinata-rendszer(i robot karjaban a mechanikus szerkezet legalabb egy forgathato csuklot és

Meghatdrozas egy linearis csuklot tartalmaz, amelyek a hengeres koordinata-rendszer szerint vannak elrendezve.

A mukodesi tartomany nem csak eldre s mindket iranyban terjed; a mozgast azonban korlatozzak a felsd
es also diagonalis sikok, ezert nehéz a komplex miveletek - pl. a korbefogas - elvegzése.

Magy merevsegik &s pozicionalasi pontossaguk réven viszonylag konnyl a vezérlésk.

A forgocsuklok miatt a végpontokon nagyobb linearis sebesseggel mozognak.

Optimalis megoldast jelentkeznek az olyan feladatokhoz, mint a munkadarabok rogzitése a gépekhez,
illetve targyak behelyezése dobozokba.

Attekintés

Polarkoordinata-rendszeri robot

ELEiElprcEN A hengeres es gombrobotok elavultak, ezert nem sziiksages megvitatni azokat

A mikodesi tartomany felfelé és lefelé kibdwviil, ezert a robotkar a csukldk réven a robottest alatti és folott
pozicidba is hajlithato. Bizonyos mertékig a korbefogas is elvegezhetd.

Mem hasznalhatok olyan nagy silyok mozgatasara, mint a tobbi robottipus.

Optimalis megoldast jelentenek viszonylag dsszetett terlileteken, paldaul ponthegesztesnel vagy festesnal
8s a szakaszos konturkdvetesnal.

(Az ilyen szerkezet(i robotokat napjainkban mar nem hasznaljak.)

Attekintés
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Ipari robot mechanikus felépitése (2)

Mechanikus szerkezetek tulajdonsagai és ezek alkalmazasa
Csuklos robotok

>

. A csuklds robotoknak olyan mechanikus szerkezet( karja van, amely legalabb harom forgathatd
Meghatarozas
csukloval van felszerelve.

Kérbefogd képesség elég fejlett ahhoz, hogy a karok a targy mégé viheték, és a mlveleti teriilet,
amelyen dsszetett mlveletek vegezhetdk, nagyobb, mint a robot altal elfoglalt tertilet.

Attekintés Optimalis megoldast jelentenek olyan nagysebesség(l feladatok elvégzéséhez, ahol a karok kérben
mozognak.

Osszeszerelési feladatokhoz hasznaljak, komplex ives felliletek letapogatasahoz, vagy hasonld
feladatokhoz.

Az ipari robotika teriiletén leggyakrabban hasznalt robotok az alabb felsorolt csuklos robotok kézé tartoznak.

Fliggdleges csukloval szerelt robotok Példa: Fllggéleges, csuklos robot, RV-SQ/SD sorozat a Mitsubishi Electric-tél

Az egyszerlen csak csuklos robotként emlitett robotok altalaban ebbe a tipusba tartoznak.
Karjuk emlékeztet az emberi karra, igy ezt a tipust a legcélszer(ibb az ember pétlasara alkalmazni.

Vizszintes, csuklés robotok Példa: Vizszintes, csuklds robot, RH-SQH/SDH sorozat a Mitsubishi Electric-tél

A karok vizszintesen mozognak Ugy, hogy a kar vége kizardlag a cslszasi tengely mentén mozgathatd felfelé és lefelé.
Skalaris robotnak is nevezik ezt a tipust.

Megfeleléen merevek fliggbleges iranyban (csekély rezgéssel), de rugalmasan mozgathatok vizszintes iranyban.
Optimalisan hasznalhatok tsszeszerelési feladatokhoz, példaul alkatrészek behelyezéséhez vagy csavarok meghlzasahoz.
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Mikédeés/programozas

Ahogy az fent is lathatd, az ipari robotok széles valasztéka rendelkezésre all.
Helyhiany miatt nem mutathatunk be minden egyes tipust.

Az alabbiakban attekintést adunk a Mitsubishi Electric altal gyartott ipari robotokat hasznald robotvezérlé konfiguraciok
mik&désérdl és programozasaral.

(a) Ipari robot konfiguracioja

(b) Manualis és tavvezérld egységgel vegzett mlkddtetés
(c) Programozott mikédtetés
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Ipari robotok konfiguracidja
Alabb lathatd az ipari robotok szokasos felépitése.

(1) Robottest

(2) Robotvezérls

(3) Tavvezérld egység (Tavvezerld egység mlkidteti a robotot, és betanitja a poziciait)

(4) Gép-gép kabel (ez a kabel kiti dssze a robotokat)

(5) Mikodtetd eszkézdk (karok, stb.)

(6) Egyéb
» Szamitogép a programozas elvégzesehez/csatlakozo kabel
* Magnesszelepek, lEgtomldk és a karok mozgatasara vagy mas feladatokra szolgald alkatrészek
+ Ki-'/bemeneti kabelek, interfészek, stb. a robotok ésszekapcsolasahoz periférias eszkézikkel

Optikai szenzor J Csallakoztakis 2
periférids eszkizikhiz

I Ethernet -
Intarfasz a |j i
RDDDT . pneumatikus karhoz

=

Parhuzamos ba-

A e | = /kimeneti egység
.- Bévitett Kiilsé ba-
‘ memdaria Tkimeneati kabal

Gép-gép Parhuzamos

kshel be</kimenati
. - ' ¥ interfész
Kilsd be-

Szamitdgépes kibel _ /kimeneti kabal

Q CC-Link
interfész
Tavvazarld egysag

Szamitogap
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Manualis és tavvezérlé egységgel végzett mlikodtetés

Altalaban a robotok betanitasa a vezérlési pontokra (poziciok, allasok) tavvezérld egységgel térténik.
A legujabb tavvezérldé egységek nem csak a pozicié betanitasara hasznalhatok, de 0j programok letrehozasara is.

A tavvezerld egységgel vegzett mlkadtetés kézben a gépkezeld gyakran megkézeliti a robotot a meghatarozott feladat
elvégzéséhez.

Ezért latjak el a tavvezérld egységet biztonsagi funkcidkkal a kllénbézé Uzemmabdokhoz.
<Példa a belltetd mlveletekhez>

Robotkar

C

0 x
] 4
N : e . : VY Behelyezé
Mitsubishi Electric vezérldegység A Felvétel ehelyezes

(Tipusnév: R32TB) Munkadarab | 4—— A munkadarab ide

{megmunkalandd) X i i 4 lesz mozgatva.
FITTTTITT 7 I TITTIFTF T T I T T T T T T T T 7T TP 777777

Eljarasok

o A tavvezérld eqgységekkel programozhatd be a vezérlési pontok helyes milikédési sorrendben.
A tavvezérld egységekkel manualis mlkddtetés (I1éptetés) kézben hozziadhatok/elmentheték a
pontok.

o A mlkodési feltetelek beallitasara hasznalhatok (karok nyitasa/zarasa, mikddési sebesséqg, sth.) az
egyes vezérlési pontokhoz.
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Az lizemelés a robotnyelven alapul

A robotnyelv a gyartotdl fliggden eltérd lehet.
Még azonos gyarto esetén is eltérd lehet a programozasi nyelv, a tipuscsaladtol, a hasznalati tertlettdl vagy egyéb okoktol
fliggben.

Annak érdekében, hogy a résztvevik képet kapjanak a robotnyelvrdl, illetve jobban megismerjék annak hasznalatat,
bemutatunk néhany példat a MELFA-BASIC (a Mitsubishi Electric altal hasznalt robotnyelv) programozassal végzett
raklapra rakodasra.

(A raklapra rakodas olyan rakodasi miveletet jelent, ahol a munkadarabokat a szallitoszalagrol raklapokra rakjak fel,
meghatarozott normak szerint.)

<Programozasi feltételek=

« Ledllitasi feltétel beallitasa, ha a munkadarab lekerll a
futészalagrol: P10.

« Az IN& bemeneti jel kerll a robot bemenetére, ha a munkadarab
ledllitasi pozicidban van. Szé”ﬂészala; /-H

« A robot a biztonsagos P_SAFE ponton kezdi el és fejezi be a P10
mikddest.

= A raklap négy sarka a P1, P2, P3 és P4 pontra lesz kiosztva.

= A munkadarab régzitési/levalasztasi pontjahoz a megkozelitési
hossz 50 mm (1,97 hivelyk) legyen.

= A linearis interpolacios sebesség 300 mm/s (11,8 hivelyk/s) a
tébbi miveletet a maximalis sebességre kell allitani.
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Szam
1

Program
DEF PLT
1,P1,P2,P3,P4,4,51

Megjegyzés
Az elst sor hataroz meg egy raklapot, ahol az 1. raklap (PLT1) a P1-P4 elemekbdl
all Gssze, 4x5 terlleten (20 kilénbdzé lehetséges raklap).
Az utolso sor az adatindex iranyaba mutat (az az irany, amerre a szamlalé halad)

MOV P_SAFE

A MOV a csukld interpolacios miveletére utal.

SPD 300

A linearis interpolacios sebesség 300 mmi/s (11,8 hilvelyk/s).

HOPEN 1

A HOPEN1 és HCLOSE1 az 1. kar nyitas/zaras parancsa.

M1=1

A raklapszamlalo beallitasa inicializalva.

*LOOP

Cimkebeallitasok (ismetelt pozicionalas)

WAIT M_IN(8)=1

A rendszer addig var, amig a 8. bemeneti jel a bemenetre kerill.

MOV P10,-50

A MOV P10, -50 parancs 50 mm-t (1,97 hlvelyket) mozgatja a kart a P1 elé.

MVS P10

A MVS a linearis interpolacio mlveletére utal.

DLY 0.2

Az id6zitd beallitas 0,2 s.

HCLOSE 1

DLY 0.3

ol 2lale|e|~| oo fw|r

MVS ,-50

Az MVS, -50 parancs 50 mm (1,97 hivelyk) tavolsagra mozgatja el az aktualis
poziciohdl.

P100=PLT 1,M1

Az M1 raklap-szamlaloként funkcional.

Ry
o| B

MOV P100,-50

-50, illetve a tdbbi szam mozgatja a kart a Z-tengely iranyaban a
szerszamkoordinatak iranyaba.

MVS P100

DLY 0.2

A DLY az id6zitd.

HOPEN 1

DLY 0.3

MVS ,-50

M1=M1+1

A szamlald névekményes eljarassal végzi a szamolast.

IF M1<=20 majd *LOOP

A mivelet ismétlddik, ha a Szamlald (a munkadarabok szama) kevesebb, mint 20.

MOV P_SAFE

Amint a mlvelet befejezbédatt, a kar a P SAFE pontra mozog.

END

) ood




kgl FA_Equipment_for_Beginners{Industrial Robots)_HU

»m Példak az ipari robotok gyakorlati alkalmazasara

) ood

Az ipari robotokkal elvégezhetd miveletek tipusait a robotkarhoz csatlakoztatott megmunkalé szerszam tipusa
hatarozza meg.
Példaul:
» Az dsszeszereld robotokhoz egy fogdkar” csatlakozik (amely az emberi kézre emlékeztet)
+ Az ivhegeszté robotokhoz ivhegesztd pisztoly csatlakozik
+ A festérobotokhoz festépisztoly csatlakozik
+ A sorjazo robotok készodr(ivel vannak szerelve

Ahogy egyéb esetekben is.

Kllonféle specialis szoftveralkalmazasok és ember-gép interfészek allnak rendelkezésre, és olyan megmunkalasi
ismeretek, melyek alkalmazasat a feladat tipusa hatarozza megq, és az egyes alkalmazastipusokhoz kialakult fajtakon
belll jelenleg kilénbézo terliletek jottek |étre. (Feladatokra specializalt robotok)

A kivalasztandd robotok tipusat a kérdéses specialis mlvelet elvégzéséhez sziikséges pozicid, a mlkddési tartomany, a
robot altal mozgatandé tdmeg, az (zemi kdrnyezet es egyeb tényeziék hatarozzak meg.

Altalaban minél nagyobb a tengelyek szama, annal dsszetettebb poziciok allithatok be.

Szamos vizszintes, csuklds robot hasznal 4-tengely( mozgatast, és gyakran alkalmazzak ezeket dsszeszereléshez,
illetve mas olyan feladatokhoz, amelyek lefelé iranyuld mozgast kévetelnek meg.

Szamos flggdleges, csuklds robot hasznal 6-tengelyl mozgatast, és ezeket a tipusokat dsszetettebb feladatokhoz

hasznaljak.
Az alabbiakban felsorolunk néhany példat az ipari robotok gyakorlati alkalmazasara.
(1) Rakodas raklapra
(2) Adagolas
(3) Optikai vonalkévetés
(4) Gépek kiszolgalasa
(5) Tisztaszobaban végzett feladatok
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Rakodas raklapra

Raklapra rakodast foként (zemekben és raktarakban végeznek, a kiszallitas részeként.

A raklapra rakodas magaban foglalja a kiszallitast és a raklapokon vagy ladakban, csoportositva tarolt targyak raktarozasat.
A kézzel végzett felrakas és a kiszallitas nagyszamu termék esetén rendkivil kimeritd és rendkivil rossz hatasfoku.
Raklaprakodd robot hasznalataval a gépkezeldk nagy mennyiségl terméket rakhatnak fel sorrendben a raklapokra, igy
révid id6 alatt egyszerlien mozgathatok a targyak.

Példaul a Mitsubishi Electric RV-100TH tipusa raklaprakodo robotja akar 100 kg (vagy 200 Ibs. a karok tomegét is
beleszamitva) mozgatasara hasznalhato.

Széllitészalag
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} Példak az ipari robotok gyakorlati alkalmazasara

Adagolas

A robotok végére festéfej csatlakozik, amely kilénféle festési miveletekhez hasznalhato, pl. tdmitéanyagok,
csomagoeldanyagok, féenyezdszerek vagy egyéb anyagok felhordasahoz.

Az ilyen tipusu anyagok egyenletesen és folyamatosan hordhatok fel a toémitéfellletekre.

Ezért a vezérlbprogram megirasakor a témitéssel kapcsolatos miszaki ismereteket is alkalmazni kell.

Tobbek kozétt olyan tényezdket kell figyelembe venni, mint az alkalmazas inditasi vagy leallitasi ideje, illetve a lekdvetési
pontossag biztositasa.

Fliggbleges, csuklds robot
(Mitsubishi Electric:
RV-6SQL/SDL)
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Optikai vonalkovetés

A kovetési mlvelet olyan mivelet, amelynek soran a szallitészalagon utazé munkadarabokat a szallitoszalag leallitasa
nelkil tavolitja el a rendszer.

Az élelmiszeriparban a termékek szallitasat altalaban rovid hatariddvel kell elvégezni, ezért alkalmazzak gyakran a
kivetési mlveletet ilyen alkalmazasoknal, mivel a szallitdszalag leallitas nélkiil Gzemeltethetd.

A ktvetési mlvelettel a robot a szallitbszalag kévetésére utasithatd, ehhez a szallitdszalagra telepitett kodolorél érkezik
bemeneti impulzusjel a robotra.

Optikai szenzor hasznalhatd a munkadarab délésének ellendrzesére a szallitbszalagon és véletlen elrendezésekben.
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Gépek kiszolgalasa

Egy nyers munkadarabot csatlakoztat a munkadarab-tokmanyra a megmunkal berendezésen (NC eszterga), és a kész
munkadarabot eltavolitja a megmunkalas befejezése utan.

A nyers munkadarabok a szallitoszalagon lesznek tovabbitva.

A kész munkadarabokat szintén szallitdszalag tovabbitja, miutan raklapra lettek helyezve.

A munkadarabok elrendezése és elhelyezése dsszetett mlvelet lehet, amelyhez 5- vagy 6-tengelyl szabadsagfokkal
rendelkezd robotra lehet szilkség.

Ennél az alkalmazastipusnal olyan robotot kell hasznalni, amelynek szerkezeti felépitése ellenall az esztergalas soran
keletkezd pornak (paranak).

Fliggbleges, csuklos robot 4
(Mitsubishi Electric: RV-65Q/SD)
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Tisztaszobaban végzett feladatok

llyen robotokat hasznalnak a  tisztaszobanak” nevezett specialis terlleteken, ahol rendkivil tiszta kérnyezetet kell biztositani
specialis feladatok - példaul félvezetik, folyadékkristalyok és egyéb alkatrészek gyartasanak - elvégzésére.

A tisztaszobaban végzett feladatokhoz specialis robotokat hasznalnak.

Egyszerll megfogalmazassal: a tisztarobot olyan eszkézokkel van felszerelve, amely megakadalyozza, hogy por jusson ki a
robotbol.

Az ilyen szerkezetek gyartasahoz AC szervokat hasznalnak az dsszes szervohoz, és a forgo részeket tomitések veszik kordl.
A robot belsejében dsszegylilt port vakuumeszkoz vezeti ki a szabadba.

A tisztaszoba belsejében uralkodd tisztasagi szintet a  Tisztaszoba besorolasa” fejezi ki. Példaul egy 10-es besorolasua (0,3
pum) tisztaszoba olyan tisztasagi szintet jelez, melyben 1 négyzetlab terlleten kevesebb, mint 10 db. 0,3 pm-nél nem kisebb
atmérdjl porrészecske talalhato.

A félvezetdk lapkamérete és a folyadékkristalyos kijelzd Uvegmérete a technolbgia fejlédésével egyre nagyobb lesz.

Ehhez kapcsoléddan megndétt az igény a koltségek cstkkentésére, mivel egyre tébb |C chipet tudnak elhelyezni egyetlen

félvezetd lapkan, és egyre nagyobb a kereslet a nagyméret( folyadékkristalyos kijelzdk irant is.
Példaul a Mitsubishi Electric RH-1000GHDC tipusu foyadékkristaly-szallitd robotja 1 méterre tud szallitani egy 1 méteres
Uveglapot.

Kazetta
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Teszt Zaroteszt ) ] v f e

)

Most, hogy elvégezie az FA berendezésekrdl kezddknek (ipari robotok) tanfolyam ésszes leckejét, készen all a zaroteszt

elvégzésére. Ha barmely téma nem vilagos az On szaméra, akkor hasznalja ki a lehetdséget, hogy ismét attekintse az adott
t&émat.

Osszesen 8 kérdéskor (19 tétel) szerepel a zarotesztben.
A zarotesztet tetszbleges szamu alkalommal elvégezheti.

A teszt pontozasi modszere

A megfeleld valasz kivalasztasa utan ne felejtsen el a Valasz gombra kattintani. Valasza elveszik, ha ugy folytatja,
hogy nem Kkattint a Valasz gombra. (Megvalaszolatlan kérdésként lesz kezelve.)

Ponteredmények

A helyes valaszok szama, a kérdések szama, a helyes valaszok szazalékos aranya, és a megfelelt/nem felelt
meg eredmények megjelennek az eredménylapon.

Helyes valaszok: 8

) o Ahhoz, hogy megfeleljen a
Osszes kerdes: teszten, a kérdések 60%-4ra
helyes valasz kell adni.

Szazalek:

[ Folytatas ] l Ellendrzés

« Kattintson a Folytatas gombra a teszt befejezéséhez.

« Kattintson az Ellendrzés gombra a teszt attekintéséhez. (Helyes valaszok attekintése)
« Kattintson az Ismétlés gombra, ha szeretné Ujra elvégezni a tesztet.
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Mi is egy ipar robot?

Az ipan robotok meghatarozasaban talalhato tres mezdkbe irja be a megfeleld fogalmakat.

Meghatarozasa szerint az ipari robot programozhat6 —-Select-- v | amely —-Select--

—-Select-- v  és vezérelhetdé harom vagy tobb | —Select-- v |

Valasz ] [ Vissza
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Az iparn robotok hasznalatanak elényei

Valassza ki a robotok hasznalataval jaro elonydkre vonatkozo helyes valaszt. (Egynél tobb helyes valasz lehetséges.)

Hasznalhatok a termelékenység nivelésére.
Megszabaditjak az embereket az egyszeri miiveletek elvegzésétol.

Hasznalhatok a termékmindség javitasara.

Akar kezddk is egyszeriien mikadtethetik.

Valasz ] [ Vissza
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3. zaroteszt

Ipan robotok szerkezeti besorolasa

Valassza ki az ipari robotok azon tipusat, amely megfelel a szerkezeti abranak.

"

--Select--

—Select-- _ _ —Select--

Valasz ] [ Vissza
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Altalanos ipari robottipusok

Valassza ki az ipari robotok azon tipusat, amely megfelel az alabbi allitasoknak.

—Select-- - Olyan robot, amely meghatarozott sorrendben |ép tovabb a kdvetkezd Uzemelési
szakaszba az eldre beallitott informaciok (sorrend, feltételek, besorolas, stb.) szerint.

—Select-—- . Olyan robot, amely miiveleti sorrendeket, feltételeket, besorolasokat és egyéb
informacitkat tanul be, az alapjan, ahogy a kezeld mozgatja a robotot, és ezen
informaciok alapjan hajtja végre a feladatokat.

—Select-—- - Olyan robot, amely miiveleti sorrendeket, feltételeket, besorolasokat és egyéb
informacidkat tanul be numerikus programnyelv és egyéb adatok alapjan, nem pedig
aszerint, ahogy a kezelé mozgatja a robotot, illetve végrehajtja a teljes feladatot az
adott informaciok szennt.

Valasz ] [ Vissza
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5. zaroteszt

Robot felépitése

Valassza ki azokat az alkatrészeket, amely megfelelnek a robotot alkotd eszkézoknek.
(Egynél tobb helyes valasz lehetséges.)

Robot
Robotvezérl
Tavvezerld egyseg
Gép-gép kabel
Kar

Fotengely mechanizmus

Szallitoszalag

Valasz ] [ Vissza
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6. zaroteszt

) ood

Robot vezérlési pontja (Pozicionalasi pont)

Valassza ki a megfelel eljarastipust, amelyet a leggyakrabban hasznalnak a robotok pozicionalasi pontjainak
betanitasahoz.

Tavvezérld egység hasznalata
Szamitogép hasznalata

PLC hasznalata

Valasz ] [ Vissza
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Példak a robotok mikodésére

Valassza ki a robottal végzett mivelet azon tipusat, amely megfelel az alabbi allitasoknak.

—-Select-- v |
A termékeket raklapokra helyezik vagy ladakba rakjak. A termékek kiszallitasahoz vagy raktarozasahoz
hasznaljak.

—-Select-- v

Festibfejet csatlakoztatnak a robotkar végére, és a munkadarabot levalaszijak, miutan a miivelet befejez6dott

—-Select-- v

A munkadarabot a megmunkalogépre rogzitik, és a munkadarabot levalasztjak, miutan a mivelet befejezddott.

—-Select-- v

A robotot tisztaszobaban vegzett szallitashoz vagy mas miiveletekhez hasznaljak félvezetok, folyadekkristalyok
és egyeb alkatrészek gyartasakor.

Valasz ] [ Vissza
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b
Teszt 8. zaroteszt

Példak a robotok gyakorlati alkalmazasara

Valassza ki a tisztaszobaban hasznalt robotok helyes jellemzését.

Elsfsorban nagy sebességgel végzett miveletekhez tervezték.

Olyan berendezéssel latjak el dket, melyek a kémyezet védelme érdekében megakadalyozzak a zajos
miikodést.

Olyan eszkdzokkel vannak felszerelve, amelyek megakadalyozzak, hogy por jusson ki a robotbol.

Valasz ] [ Vissza
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Tesztpontszam

On befejezte a zarotesztet. Az eredmények tertlete alabb lathato.
A zaroteszt befejezéséhez folytassa a kovetkezd oldallal.

Helyes valaszok: 3

Osszes keérdés:

Szazalék:

[ Folytatas ] [ Ellenérzés ]

Gratulalunk! Teljesitette a tesztet.
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]

On elvégezte az FA berendezésekrél kezdéknek (ipari robotok) tanfolyamot.

Koszonjlk, hogy elvégezte a tanfolyamot.

Reméljlk, élvezte a leckéket, &s a tanfolyam soran szerzett tudas a
jévében hasznara lesz.

A tanfolyamot tetszdleges alkalommal atnézheti.

Ellenérzés | Bezaras
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