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Bevezetés

Az ipari robottechnika gydkerei az 1960-as évekig nyulnak vissza (Unimate, USA). Azéta a robotok
szoftverei a gyartdk altal hagyomanyosan féltve 6rzott szellemi termkek zart forraskdddal. Ez egyfeldl
a know-how jelent6s értékével, masrészt a robotok haszndlatdahoz kapcsolédd jogi, felelGsségi
kérdésekkel magyarazhato.

Az ezredforduldra a robottechnika terjedése és f6ként a kissebb vallalkozasok piacra |épése, valamint
az egyetemi oktatas Uj igényeket tamasztott, amelyek révén megjelentek és népszerlivé valtak a
kisérleti nyilt forrasu robot szoftverek és programkonyvtarak.

F6ként az egyetemi kutatolaboratéoriumok tevékenysége nyoman kialakultak olyan keretrendszerek,
amelyek egységes formaban alapvetd funkcidkat biztositanak a robot szoftverek készitéséhez, elfedve
a fejleszt6k el6l az alacsony-szintl részfunkcidk (pl. kommunikacié, konfiguracié és allapot
menedzsment, hibakezelés, stb.) komplexitasat. Az ilyen tipusu szoftver kornyezetek elGsegitik azt a
folyamatot, amelynek eredmény képpen de-facto szabvanyok alakulnak ki az egyes robotikai
funkciocsaladok interfészeire.

Ez a folyamat a fejl6d6sének kezdeti szakaszanal tart és szamos vonatkozasban még kiforratlanok a
rendelkezésre allé szoftver eszkdozok. Ez természetesnek tekinthet6, mivel a kiterjedt kisérleti
hasznalat soran fogalmazdodnak meg azokaz igények, amelyek révén végul ipari szinten is elterjednek
az Uj tipusu modularis robot-szoftverek.

Kapcsolddo forrasok, érdekességek:
http://www.robothalloffame.org/inductees/03inductees/unimate.html
http://www.everything-robotic.com/2013/10/open-vs-closed-robot-systems.html



http://www.robothalloffame.org/inductees/03inductees/unimate.html
http://www.everything-robotic.com/2013/10/open-vs-closed-robot-systems.html
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Ivhegesztés - Ragasztas

Gyakori az autdiparban a ragasztasi feladat, amikor is a
robotkarra szerelt ragasztdpisztoly a munkadarabok
megfelel6 vonalaira ragasztét hordanak fel, amelyre az
ellendarabok kerilnek felragasztasra. llyenkor az elGirt
nyomvonalon kell a robot ragasztdpisztolyat végig
vezetni és ekozben a ragaszté adagoldéval vald
kommunikaciordl kell gondoskodni, hogy a ragasztd
mennyiség megfelel6 legyen. Nagyon fontos a
munkadarabtdl valé tavolsag tartasa.

« KR150L110-2

 H-elérés: 3100 mm
* Pontossag: +0.06 mm

* Terhelhetéség: 110 kg

A robotkarra szerelt hegeszt6pisztollyal a robot, nagy
pontossaggal képes a hegesztési feladatok
megvaldsitasara. A robot kozvetlenlil kommunikal a
hegeszt6§ dramforrassal. A munkadarab altalaban
korasztalon, vagy egy ondlld tengelyen helyezkedik el,
amelyek mint a robot 7. tengelye mikodnek, a robottal
teljesen 6sszehangoltan.

Robolutionnak nagy gyakorlata van a Fronius ivhegeszt§
alkalmazasok fejlesztésében.



https://robolution.eu/robot/kr-150-l110-2
https://robolution.eu/robot/kr-150-l110-2
https://robolution.eu/robot/kr-150-l110-2

Felliletkezelés - Sorjazas

Fellletkezelés robottal legf6képp a festési alkalmazasokat
jelenti. Emellett a felliletkezelés szamos teriletén
alkalmazzak az ipari robotokat.
Ilyenek: Szinterezés, porszoras, lakkozas, homokszoras,
felUlettisztitas, rozsdatlanitas, fellletkezelés, zsirtalanitas,

szemcseszoras, mUanyagbevonas, foszfatozas,
kerdmiabevonat, feltiletvedelem, elektrosztatikus

porszoras, stb. Mindezen alkalmazasok soran az ipari robot
vagy a fellletkezel6 eszkoézt, vagy a munkadarabot
mozgatja.

A gépgyartdsban, az autdiparban, a fémalkatrészek
megmunkalasat kovetben jellemzd feladat a sorjatlanitas. A
sorjatlanitas esetén az ipari robot vagy a munkadaraot fogja
és viszi a sorjatlanitd eszk6zokhoz, vagy a robot magat a
sorjatlanitd eszkozt hordozza, és végzi a sorjatlanitast.

Megkulénboztetiink finom, és durva sorjat. A durva sorja
altalaban ontvény és a megmunkalt felllet hataran
keletkezik, és jellemz6en turbomarodkkal tisztitjuk. A
finomsorja jellemz&en két megmunkalt fellilet hatarvonalan
képz&dik, és altaldaban sunkfékkel tisztitjuk. Furatok
taldlkozasi pontjainal az athatasi ivek mellett sorja
keletkezik, amelyeket beszurd tiskékkel tisztitunk.

A sorjatlanité ipari robotcellak a fenti mliveleteket végzik.
« KR60-3

e H-elérés: 2033 mm

* Pontossag: £0.2 mm

* Terhelhet6ség: 60 kg



https://robolution.eu/robot/kr-60-3
https://robolution.eu/robot/kr-60-3
https://robolution.eu/robot/kr-60-3

Pakolas-Osszeszerelés

A robotos alkalmazasok legjellemz8bb teriilete a robottal
torténd anyagmozgatas. A robotcellaba beérkez6é anyagot a
robot megfogdjaval felveszi, majd beteszi kulonféle
megmunkald gépekbe. A megmunkalast kovetben kiveszi, és
a kihordd palyara teszi. A robot sok esetben kilonféle
gépeket  szolgalnak, amelyek  mdveleti idejéhez
alkalmazkodva dolgozik a robot, ezzel biztositva a minimalis
ciklusidét.

A pakolds soran fontos a pakolasi egység, amelyet a
robotkarra szerelt megfogd kialakitasaval ériink el. Példaul a
sorba érkez6 munkadarabok egylittes megfogdsaval a
pakolds hatékonysdaga jelent&sen javithato.

A robottal torténd osszeszerelés soran a legjellemzébb, hogy
a robot mozgatja a f6 alkarészt, amelyet kilonféle
allomdasokhoz visz, ahol a raszerelés torténik. Ennek
ellentéte is el6fordul, amikor is a f6 alkatrész mozog, és a
robot, a kiegészit6 egységeket helyezi el rajta.

« KR 60 L45-3

 H-elérés: 2230 mm
 Pontossag: £0.25 mm

» Terhelhetéség: 45 kg



https://robolution.eu/robot/kr-60-l45-3
https://robolution.eu/robot/kr-60-l45-3
https://robolution.eu/robot/kr-60-l45-3
https://robolution.eu/robot/kr-500-2-mt
https://robolution.eu/robot/kr-500-2-mt

Egyéb alkalmazasok

Biztositék beiiltetd robotcella
* Nagy kihivas
* Felmerilt problémak:
» 8 kilonboz6 szind, 2 féle méretl biztositék adagolasa
* 0,7 sec egy biztositék beliltetésére
* biztositékok megfogdsa, pozicidba helyezése
* biztositékok préselése

Korasztalos megoldds (8 db rezg6adagold rendszer, 2 db
pokrobot és 2 db présallomas).

A biztositékok pontos helyrevezetése présmaszkokkal

Robotok ezekbe a maszkokba helyezték a megfelel6
biztositékokat.

Tovabbi megoldas - biztositékhaz sz(ikossége.

Forras:https://www.robot-x.hu/egyeb-alkalmazasok
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K6szdndm a figyelmet!




