lpari robotok és gyartoberendezések

e mozgastengelyek (szabadsagfo

e szerkezeti kialakitas

Szerszamgépek altalanos jellemzéi:

e f6mozgast a szerszam / munkadarab végzi
e mellékmozgasokat a munkadarab végzi / szerszam
e kinematika: soros v. parhuzamos

kok) szdma

e mozgastengelyek egymadsra épiilése

Fé

+

forgacsold szerszamgép tipusok kozott. Pl.
eszterga esetében a munkadarab végzi a

fémozgast (forog) és a szerszam a
} mellékmozgast, azonban a mardgépek
esetében fémozgast a szerszam (forog) és a
mellékmozgast a munkadarab végzi (szaniai)

mozgas és mellékmozgds kilonbozik a
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Mardogépek

szerint megalkotott tengelyek ala

Pérositasuk: A-X, B-Y, C-Z tengellyel

~.
Fontos szabalyként megjegyzendd, hogy az iranyitds Descartes-i koordinatarendszer

pjan mikodik. Ezek kézil a Z tengely mindig a

féorséval parhuzamos tengely. Ezt kdvetSen definidljak a tér X és Y tengelyét. (X-
tengely altaldban mindig a vizszintes tengely. Amennyiben 2 vizszintes tengely lenne
az X tengely lesz a hosszabb tengely)

A melléktengelyek a fétengelyek koriili forgatotengelyeket A, B, C névvel jeldlik..

torténik.
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szekrény
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Fuggéleges féorso (gyakori a
siktarcsdval egyutt torténé mdb csere)

Eszterga revolverfeje
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‘ Additiv vagy forgacsol6 a megmunkalds?
. Amennyiben anyagot adunk
munkadarabhoz -> Additiv

A gyartasi folyamat azon
tevékenységek Osszessége,
amelyek eredményeként az
anyagok és félkész termékek
(el6gyartmanyok) a
rendeltetésiiknek megfelel6

A robotok altalanos tulajdonsagai:
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Robot vezérlése

SzerszamcserélGk és tarak

Marégépek szerszamtarai

1. Dob tér

2. Lanc tar

A robot egyik legfontosabb tulajdonsaga gyartds
szempontjabol a pontossaga és az ismétlési pontossaga

Tényleges pozicio

Elvart pozicio

Pontossag (atlagos hiba):

Pozicionalasi pontossag: A robot egy adott
rendszernek ismételten ugyanabba a
programozott helyzetbe dllitisa esetén a
referencia koordinata-rendszernek a vildg
koordinata rendszerben ténylegesen
elfoglalt helyzetei kozotti eltérés szérasa.
MérGszama a pozicionaldsi pontossaghoz

hasonldéan egy hatelem( vektor vagy a széras

gyenge kitiind

Ismétlési pontossag (szoras): kitiing gyenge

Poziciondlasi pontossag: A robot egy adott
konfiguracidja esetén a robot végrehajto tagjan
felvett referencia ponthoz rogzitett koordinata-
rendszernek a vilag koordinata rendszerben
programozott helyzete és a ténylegesen elfoglalt
helyzete kozotti eltérés. A pozicionaldsi pontossag
egy statisztikai mennyiség, amely megadhato egy
hatelemd vektorral (3 irdnyu hely és 3 irdny menti
szbghiba - 4tlag).

Ez egy robotkonfiguraciotél és munkatéren beluli
helytdl fliggé mennyiség,

A robot programozas térténhet online és offline. Robot

program

szimuldcidja torténhet a

robotgyartd
szimulacios szoftvereivel vagy gyartéfuggetlen szoftverrel

koordinata-
rendszer( robot robot

Derékszogl Henger

koordinatas

Humanoid

SCARA robot

Kollaborativ robotok

Az ember egyitt dolgozik a robottal, interakcidba kerul vele, segiti a kognitiv és szenzoros képességeit, és ketten egyutt oldjak meg a
feladatokat, azonban ebben az esetben mar biztonsagi véddracs, kerités vagy plexi elhatarolas nélkl.
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